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内 容 全 面 : 系统 地 介绍 了 Creo 3.0 的 运动 仿真 与 分 析 方 法 

入 视频 学 习 : 配合 语音 视频 教学 ， 边 看 视频 边 学 习 
引 经 典 畅销 : Pro/E ( Creo ) 一 线 工 程 师 十 几 年 的 经 验 总 结 和 杰作 
5 提供 低 版 本 素材 源 文件 ， 适 合 Pro/E 5.0、Creo 2.0-3.0 用 户 使 用 
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本 书 人 全面、 系统 地 介绍 了 使 用 Creo 3.0 进行 产品 运动 仿真 与 分 析 的 过 程 、 方 法 和 技巧 ,内容 包括 Creo 
软件 的 基本 设置 、Creo 运动 仿真 与 分 析 入 门 、 机 构 连 接 与 机 构 创 建 、 定 义 电 动机 、 设 置 分 析 条 件 、 定 义 
和 进行 各 种 机 构 分 析 、 典 型 运动 机 构 、 运 动 仿 真 分 析 与 测量 和 Creo 运动 仿真 与 分 析 实 际 综合 应 用 等 。 

在 内 容 安 排 上 ， 本 书 紧 密 结合 范例 对 Creo 运动 仿真 与 分 析 的 流程 、 构 思 、 方 法 与 技巧 进行 讲解 和 说 
明 ， 这些 范例 都 是 实际 生产 一 线 产 品 设 计 中 具有 代表 性 的 例子 ,这样 安排 能 使 读者 较 快 地 进入 运动 仿真 与 
分 析 实 战 状态 ; 在 写作 方式 上 ， 本 书 紧 贴 软件 的 实际 操作 界面 ， 采 用 软件 中 真实 的 对 话 框 、 操 控 板 和 按钮 
等 进行 讲解 ， 使 初学 者 能 够 直观 、 准 确 地 操作 软件 ， 从 而 尽快 上 手 ， 提 高 学 习 效 率 。 

书 中 所 选用 的 范例 、 实 例 或 应 用 案例 覆盖 了 不 同行 业 ， 具 有 很 强 的 实用 性 和 广泛 的 适用 性 。 本 书 附带 2 
张 多 媒体 DVD 学 习 光 盘 ， 制 作 了 125 个 运动 仿真 与 分 析 技 巧 和 具有 针对 性 的 范例 教学 视频 ， 并 进行 了 详 
细 的 语音 讲解 ， 时 间 长 达 5 个 多 小 时 (302 分 钟 ) ;光盘 中 还 包含 本 书 所 有 的 模型 文件 、 范 例文 件 和 练习 
素材 文件 (2 张 DVD 光盘 教学 文件 容量 共计 6.24GB ) ; 另外 ， 为 方便 Creo (ProE) 低 版 本 用 户 和 读者 
的 学 习 ， 光 盘 中 特 提 供 了 Creo2.0、Pro/E5.0 版 本 的 配套 素材 源 文件 。 本 书 内 容 全 面 ， 条 理 清晰 ， 讲 解 详 
细 ， 图 文 并 成 ， 范 例 丰 富 ， 可 作为 广大 工程 技术 人 员 深 入 学 习 Creo 的 上 自学 教程 和 参考 书 ， 也 可 作为 大 中 
专 院 校 学 生 和 各 类 培训 学 校 学 员 的 CAD/CAM 课程 上 课 及 上 机 练习 教材 。 
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Creo 是 由 美国 PTC 公司 最 新 推出 的 一 僚 博 大 精深 的 机 械 三 维 CAD/CAM/CAE 参数 化 
软件 系统 ， 整合 了 PTC 公司 的 Pro/ENGINEER 的 参数 化 技术 、CoCreate 的 直接 建 模 技术 和 
ProductView 的 三 维 可 视 化 技术 。Creo 内 容 涵盖 了 产品 从 概念 设计 、 工 业 造 型 设计 、 三 维 
模型 设计 、 分 析 计 算 、 动 态 模拟 与 仿真 、 工 程 图 输出 ， 到 生产 加 工 成 产品 的 全 过 程 ， 应 用 
范围 涉及 航空 航天 、 汽 车 、 机 械 、 数 控 (NC) 加 工 以 及 电子 等 诸多 领域 。Creo 3.0 是 美国 
PTC 公司 目前 推出 的 最 新 版 本 ， 它 构建 于 Pro/ENGINEER 野火 版 的 成 熟 技 术 之 上 ， 新 增 了 
许多 功能 ， 使 其 技术 水 准 又 上 了 一 个 新 的 台阶 。 
本 书 对 Creo 3.0 运动 仿真 与 分 析 的 核心 技术 、 方 法 与 技巧 进行 了 介绍 ， 其 特色 如 下 : 
e@ ”内容 全 面 。 与 其 他 同类 书籍 相 比 ， 包 括 更 多 的 Creo 运动 仿真 与 分 析 内 容 。 
e@ ”讲解 详 细 、 条 理 清晰 、 图 文 并 成。 本 书 是 一 本 不 可 多 得 的 Creo 运动 仿真 与 分 析 快 
速 入 门 、 快 速 见 效 的 图 书 。 

e@ 范例 丰富 。 读 者 通过 对 范例 的 学 习 ， 可 迅速 提高 运动 仿真 与 分 析 水 平 。 

e@ ”写法 独特 。 采 用 Creo 3.0 软件 中 真实 的 对 话 框 、 操 控 板 和 按钮 等 进行 讲解 ， 使 初 
学 者 能 够 直观 、 准 确 地 操作 软件 ， 从 而 大 大 提高 学 习 效 率 。 

e ”附加 值 高 。 本 书 附 带 2 张 多 媒体 DVD 学 习 光 盘 ， 制 作 了 125 个 运动 仿真 与 分 析 
技巧 和 具有 针对 性 的 范例 教学 视频 ， 并 进行 了 详细 的 语音 讲解 ， 时 间 长 达 5 个 多 
小 时 (302 分 钟 )，2 张 多 媒体 DVD 光盘 教学 文件 容量 共计 6.24GB， 可 以 帮助 读 
者 轻松 、 高 效 地 学 习 。 

本 书 主编 和 主要 参 编 人 员 来 自 北京 兆 迪 科 技 有 限 公 司 。 该 公司 专门 从 事 CAD/CAM/CAE 
技术 的 研究 、 开 发 、 咨 询 及 产品 设计 与 制造 服务 ， 并 提供 Creo、Ansys、Adams 等 软件 的 专 
业 培 训 及 技术 咨询 。 在 本 书 编写 过 程 中 得 到 了 该 公司 的 大 力 帮助 ， 在 此 表示 衷心 的 感谢 。 

本 书 由 集 友 刚 主 编 ， 参 加 编号 的 人 员 有 王 焕 田 、 刘 静 、 雷 保 珍 、 刘 海 起 、 魏 俊 岭 、 任 
慧 华 、 往 路 、 汉 元 超 、 刘 江波 、 周 涛 、 赵 枫 、 邵 为 龙 、 侯 俊 飞 、 龙 宇 、 施 志 杰 、 往 横 、 高 
政 、 孙 润 、 李 俏 傅 、 黄 红 霞 、 尹 果 、 李 行 、 詹 超 、 尹 佩 文 、 赵 知 、 王 晓 汝 、 陈 淑 草 、 周 攀 、 
吴 伟 、 王 海流 、 高 策 、 冯 华 超 、 周 思 思 、 黄 光辉 、 党 辉 、 汉 峰 、 和 久 聪 、 平 迪 、 管 歼 、 王 平 、 
李 友 末 。 本 书 如 有 琉 漏 之 处 ， 尽 请 广大 读者 予以 指正 。 

电子 邮箱 : zhanygjames@163.com 


















































本 书 导 该 





为 了 能 更 好 地 学 习 本 书 的 知识 ， 请 您 先 仔细 阅读 下 面 的 内 容 。 
写作 环境 


本 书 使 用 的 操作 系统 为 64 位 的 Windows 7， 系 统 主 题 采 用 Windows 经 典 主 题 。 本 书 采 
用 的 写作 蓝本 是 Creo 3.0。 


光盘 使 用 


为 方便 读者 练习 ， 特 将 本 书 所 有 素材 文件 、 已 完成 的 范例 文件 、 配 置 文件 和 视频 语音 
讲解 文件 等 放 入 随 书 附 市 的 光盘 中 ， 读 者 在 学 习 过 程 中 可 以 打开 相应 素材 文件 进行 操作 和 
练习 。 

本 书 附 赠 多 媒体 DVD 光盘 2 张 ， 建 议 读者 在 学 习 本 书 前 ， 驳 将 2 张 DVD 光盘 中 的 所 
有 文件 复制 到 计算 机 硬盘 的 D 盘 中 , 然后 再 将 第 二 张 光 租 Creo3.16-video2 文件 夹 中 的 所 有 
文件 复制 到 第 一 张 光 盘 的 video 文件 夹 中 。 在 光盘 的 Creo3.16 目录 下 共有 4 个 子 目 录 : 

(1) Creo3.0_system_file 子 目 录 : 包含 一 些 系统 配置 文件 。 

(2) work 子 目录 : 包含 本 书 讲解 中 所 用 到 的 文件 。 

(3) video 子 目录 : 包含 本 书 讲解 中 所 有 的 视频 文件 ( 含 语 首 讲解 )， 学 习 时 ， 和 直接 双击 
某 个 视频 文件 即 可 播放 。 

(4) before 子 目录 : 为 方便 Creo(Pro/E) 低 版 本 用 户 和 读者 的 学 习 ， 光 盘 中 特 提供 了 
Creo 2.0、Pro/E 5.0 版 本 的 配套 文件 。 

光盘 中 市 有 “ok” 扩 展 名 的 文件 或 文件 夹 表示 已 完成 的 范例 。 

建议 读者 在 学 习 本 书 前 ， 移 将 随 书 光 盘 中 的 所 有 文件 复制 到 计算 机 硬盘 的 D 盘 中 。 


本 书 约定 


e ”本 书 中 有 关 鼠 标 操 作 的 简略 表述 说 明 如 下 : 

单 击 : 将 鼠标 指针 移 至 茶 位 置 处 ， 然 后 按 一 下 鼠标 的 左 键 。 

双击 : 将 鼠标 指针 移 至 茶 位 置 处 ， 然 后 连续 快速 地 按 两 次 鼠标 的 左 键 。 

右 击 : 将 鼠标 指针 移 至 茶 位 置 处 ， 然 后 按 一 下 鼠标 的 右键 。 

单 击 中 键 : 将 鼠标 指针 移 至 茶 位 置 处 ， 然 后 按 一 下 鼠标 的 中 键 。 

滚动 中 键 : 只 是 深 动 鼠标 的 中 键 ， 而 不 能 按 中 键 。 

选择 (选取 ) 茶 对 象 : 将 鼠标 指针 移 至 茶 对 象 上 ， 单 击 以 选取 该 对 象 。 

拖 动 茶 对 象 : 将 鼠标 指针 移 至 东 对 象 上 ， 然 后 按 下 鼠标 的 左 键 不 放 ， 同 时 移 
动 鼠 标 ， 将 该 对 象 移动 到 指定 的 位 置 后 再 松 开 鼠标 的 雹 键 。 
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e 本 书 中 的 操作 步骤 分 为 Task、Stage 和 Step 三 个 级 别 ， 说 明 如 下 : 

加 ”对 于 一 般 的 软件 操作 ， 每 个 操作 步骤 以 Step 字符 开始 。 

名 ”每 个 Step 操作 步骤 视 其 复杂 程度 ， 下 面 可 含有 多 级 子 操作 。 例 如 Stepl 下 可 
能 包含 (1)、(2)、(3) 等 子 操 作 ，(1) 子 哥 作 下 可 能 包含 山 、 包 、 名 等 子 操 
作 ， 忆 了 操作 下 可 能 包含 a)、b)、c) 等 子 操作 。 

加 ”如果 操 作 较 复杂 ， 需 要 几 个 大 的 操作 步骤 才能 完成 ， 则 每 个 大 的 操作 冠 以 
Stagel、Stage2、Stage3 等 ，Stage 级 别 的 操作 下 再 分 Step1、Step2、Step3 等 
操作 。 

加” 对 于 多 个 任务 的 操作 ， 则 每 个 任务 冠 以 Task1、Task2、Task3 等 ， 每 个 Task 
操作 下 则 可 包含 Stage 和 Step 级 别 的 操作 。 

e@ ”由 于 已 经 建议 读者 将 随 书 光盘 中 的 所 有 文件 复制 到 计算 机 硬盘 的 D 盘 中 ， 所 以 书 
中 在 要 求 设 置 工作 目录 或 打开 光盘 文件 时 ， 所 述 的 路 径 均 以 D: 开始 。 

软件 设置 

@ 设置 Creo 系统 配置 文件 config.pro: 将 D:\creo3.4\creo3.0_system file\ 下 的 
config.pro 复制 至 Creo 安装 目录 的 \text 目录 下 。 假 设 Creo 3.0 的 安装 目录 为 
C:\Program Files\PTCMCreo 3.0， 则 应 将 上 述 文 件 复制 到 C:\Program Files\PTC\Creo 
3.0\Common Files\FO00\text 目录 下 。 退 出 Creo， 然 后 再 重新 启动 Creo，config.pro 
文件 中 的 设置 将 生效 。 

@ 设置 Creo 界面 配置 文件 creo_parametric_customization.ui: 选择 “文件 ”下 拉 沉 
单 中 的 交 件 ”pe | 三 图 国 后 仿 ， 系统 弹出 “Creo Parametric 选项 ”对 话 框 ; 在 
“Creo Parametric 选项 ”对 话 框 中 单 击 自 定 闪 功 能 区 区 域 ， 单 击 全 从 /生出 区 ) “ 按 
钮 ， 在 系统 弹出 的 快捷 菜单 中 选择 写作 目下 “文件 选项， 系统 弹出 “打开 ”对 话 框 。 
选中 D:\creo3.4\ creo3.0_system_file\ 文 件 夹 中 的 creo_parametric_customization.ui 

上 按钮 ， 然 后 单 击 攻 荆 宅 盾 有 目 自 兴 引 按钮 。 




















技术 支持 


本 书 主 编 和 主要 参 编 人 员 来 自 北京 兆 迪 科技 有 限 公 司 ; 该 公司 专门 从 事 
CAD/CAM/CAE 技术 的 研究 、 开 友 、 咨 询 及 产品 设计 与 制造 服务 ， 并 提供 Creo、Ansys、 
Adams 等 软件 的 专业 培训 及 技术 咨询 ， 读 者 在 学 习 本 书 的 过 程 中 如 果 过 到 问题 ， 可 通过 访 
问 该 公司 的 网 站 http://www.zalldy.com 来 获得 技术 支持 。 

咨询 电话 : 010-82176248，010-82176249。 
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4 在 使 用 本 书 学 习 Creo 运动 仿真 与 分 析 前 , 建议 进行 下 列 必要 的 操作 和 设 
置 ， 这 样 可 以 保证 后 面 学习 中 的 软件 配置 和 软件 界面 与 本 书 相 同 ， 从 而 提高 学 习 效率 。 本 章 
主要 包括 以 下 内 容 。 

@ 创建 用 户 文件 目录 

@ 设置 软件 的 启动 目录 

@ 设置 Creo 软件 的 工作 目录 

@ 设置 系统 配置 文件 

@ 设置 界面 配置 文件 

@ 工作 界面 的 定制 


1.1 创建 用 户 文件 目录 


使 用 Creo 软件 时 ， 应 该 注意 文件 的 目录 管理 。 如 果 文 件 管理 混乱 ， 会 造成 系统 找 不 到 
正确 的 相关 文件 ， 从 而 严重 影响 Creo 软件 的 安全 相关 性 ; 同时 也 会 使 文件 的 保存 、 删 除 等 
操作 产生 混乱 。 创 建 用 户 文 件 目录 ， 应 按照 操作 者 的 姓名 、 产 品名 称 〈 或 型 号 ) 建立 用 户 
文件 目录 。 本 书 要 求 在 DD 盘 上 创建 一 个 名 为 creo_course 的 文件 目录 。 





1.2 ”设置 软件 的 工作 目录 











Creo 软件 在 运行 过 程 中 将 大 量 的 文件 保存 在 当前 目录 中 ， 并 且 也 第 第 从 当前 目录 中 目 
动 打开 文件 ， 为 了 更 好 地 管理 Creo 软件 大 量 有 关联 的 文件 ， 应 特别 注意 ， 在 进入 Creo 后 ， 
开始 工作 前 最 要 紧 的 事情 是 “设置 工作 目录 ”。。 其 操作 过 程 如 下 : 

Step1. 选择 下 拉 菜 单 产 什 ” > 

主页 选项 卡 中 的 辽 按钮 )。 

Step2. 在 弹出 的 图 1.2.1 所 示 的 “选择 工作 目录 ”对 话 框 中 选择 “D: ”。 

Step3. 答 找 并 选取 目录 Creo-course。 

Step4. 单 击 对 话 框 中 的 。 绚 下 ”按钮 。 
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完成 这 样 的 操作 后 ， 目 录 D:\Creo-course 即 变 成 工作 目录 ， 而 且 目 录 D:\Creo-course 
也 变 成 当前 目录 ， 将 来 文件 的 创建 、 保 存 、 自 动 打开 、 删 除 等 操作 都 将 在 该 目录 中 进行 。 
在 本 书 中 ， 如 果 未 加 说 明 ， 所 指 的 工作 目录 均 为 D:\Creo-course 目录 。 
| 选择 工作 目录 x | 
4 -Or cl-07 ® Users OD:) k Creo-course | 好 搜索 .. . 


加 姐 织 ~ 汪 视图 ~ 博 工具 ~ NN? 


















国 5 单 击 此 箭头 ， 查 找 、 选 取 目 标 目录 


EE 我 的 次 档 
图 -21-07 
说 工作 目录 
台 收藏 赤 羡 件 名 :， 表 改 日 期 :12-Wor1l 10:25: 各 妆 
立 件 名 :| 基 型 目录 
> 立 件 到 树 确定 取消 (C) 


1.2.1 “选择 工作 目录 ”对 话 框 
1.3 设置 软件 的 局 动 目录 


Creo 软件 正音 安装 完毕 后 ， 其 默认 的 启动 目录 为 C:\Documents and Settings\All 
Users\Documents。 该 目录 也 是 Creo 默认 的 工作 目录 ， 但 由 于 其 路 径 较 长 ， 不 利于 文件 管理 
和 软件 设置 。 在 本 书 中 ,我 们 将 Creo 软件 局 动 目录 设置 为 D'\creo_course， 其 操作 步骤 如 下 : 

Stepl. 右 击 桌面 上 的 Creo 图 标 ， 在 弹出 的 快捷 菜单 中 选择 旧 直 羡 居 命令 。 

Step2. 此 时 架 面 上 弹出 “PTC Creo Parametric 3.0 属性 ”对 话 框 ， 单 击 该 对 话 框 的 

块 丘 太 起 标签， 然后 在 起 总 位 下 1: 文本 栏 中 输入 D'\ creo_course， 并 单 十 [确定 | 衬 包 ， 





说 明 : 进行 上 述 操作 后 ， 双 击 桌 面 上 的 Creo Parametric 3.0 图 标 进入 Creo 软件 系统 ， 其 
工作 目录 便 自 动 地 设 为 Di\creo_course。 设 置 好 启动 目录 后 ， 每 次 启动 Creo 软件 ， 系 统 会 自 
动 在 居 动 目录 中 生成 一 个 名 为 “trailtxt” 的 文件 。 该 文件 是 一 个 后 台 记 录 文 件 ， 它 记录 了 用 己 
从 打开 软件 到 关闭 期 间 的 所 有 操作 。 读者 应 注意 保护 好 当前 居 动 目录 的 文件 夹 ， 如果 尼 动 目录 
文件 夹 丢 失 ， 系 统 会 将 生成 的 后 台 记 录 文 件 放 在 来 面 上 . 


1.4 ” Creo 系统 配置 文件 


1.4.1 设置 Creo 系统 配置 文件 


用 户 可 以 用 一 个 名 为 config.pro 的 系统 配置 文件 预 设 Creo 软件 的 工作 环境 ,并 进行 
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全 局 设置 ， 例 如 Creo 软件 的 界面 是 中 文 、 现 文 还 是 中 英文 双语 ， 是 由 menu_translation 
选项 来 控制 的 。 这 个 选项 有 三 个 可 选 的 值 : yes、no 和 both， 它 们 分 别 可 以 使 软件 界面 

设 为 中 文 、 天 文 和 中 英文 双语 。 

本 书 随 书 光盘 中 的 config.pro 文件 ， 对 一 些 基 本 的 选项 进行 了 设置 ， 读 者 进行 如 下 操 
作 后 ， 可 使 该 config.pro 文件 中 的 设置 有 效 。 

Step1. 复制 系统 文件 。 将 目录 D:\creo3.16\ Creo 3.0_system_file\ 下 的 config.pro 文件 复制 
至 Creo 3.0 安装 目录 的 \text 目录 下 。 假 设 Creo 3.0 的 安装 目录 为 C:\Program Files\PTC\Creo 
3.0， 则 应 将 上 述 文件 复制 到 C:\Program Files\PTCACreo 3.0\B000\Common Files\text 目录 下 。 
退出 Creo， 然 后 再 重新 启动 Creo，config.pro， 文 件 中 的 设置 即 生 效 。 

Step2. 如 果 Creo 局 动 目录 中 存在 config.pro 文件 ， 建 议 将 其 删除 。 


1.4.2 ”Creo 系统 配置 文件 加 载 顺序 


在 运用 Creo 软件 进行 产品 设计 时 , 还 必须 了 解 系统 配置 文件 config 的 分 类 和 加 载 顺 序 。 
1. 两 种 类 型 的 Config 文件 


Config 文件 包括 Config.pro 和 Config.sup 两 种 类 型 :Config.pro 是 一 般 类 型 的 配置 文件 ; 
Config.sup 是 受 保护 的 系统 配置 文件 ， 即 强制 执行 的 配置 文件 。 如 果 有 其 他 配置 文件 里 的 
选项 设置 与 这 个 文件 里 的 选项 设置 相 族 盾 ， 系 统 将 以 Config.sup 文件 里 的 设置 为 准 。 例如， 
在 Config.sup 中 将 选项 ang_units 的 值 设 为 ang_deg， 而 在 Config.pro 中 将 选项 ang_units 的 
值 设 为 ang_sec， 系 统 局 动 后 则 以 Config.sup 中 的 设置 为 准 ， 即 角度 的 单位 为 度 。 由 于 
Config.sup 文件 具有 这 种 强制 执行 的 特点 ， 所 以 一 般 用 户 应 创建 Config.sup 文件 , 用 于 配置 
一 些 企 业 需 要 强制 执行 的 标准 。 








2. Config 文件 加 载 顺 序 
自 先 假设 : 
@ (Creo 的 安装 目录 为 C:\Program Files\PTC\Creo 3.0。 
@ (Creo 的 局 动 目录 为 C:\creo_course。 
其 次 假设 在 Creo 的 安装 目录 和 局 动 目 录 中 放置 了 不 同 的 Config 文件 : 
@ 在 C:\Program Files\PTC\Creo 3.0\B000\Common Files\text 下 放置 了 一 个 Config.sup 
文件 ， 在 该 Config.sup 文件 中 可 以 配置 一 些 企业 需要 强制 执行 的 标准 。 
@ 在 C:\Program Files\PTC\Creo 3.0\B000\Common Files\text 还 放置 了 一 个 Config.pro 
文件 ， 在 该 Config.pro 文件 中 可 以 配置 一 些 项 目 组 级 要 求 的 标准 。 
@ 在 Creo 的 启动 目录 Ci\creo_course 下 放置 了 一 个 Config.pro 文件 , 在 该 Config.pro 
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文件 中 可 以 配置 设计 师 自己 喜好 的 设置 。 
启动 Creo 软件 后 ， 系 统 会 依次 加 载 Config.sup 文件 和 各 个 目录 中 的 Config.pro 文件 ， 

加 载 后 ， 对 于 Config.sup 文件 ， 由 于 其 是 受 保护 的 文件 ， 故 其 配置 不 会 被 履 产 ;对 于 
Config.pro 文件 中 的 设置 ,后 加 载 的 Config.pro 文件 会 履 盖 先 加 载 的 Config.pro 文件 的 配置 。 
对 于 所 有 Config 中 都 没有 设置 的 Config.pro 选项 ,系统 保持 它 为 默认 值 。 有 具体 来 说 ，Config 
文件 的 加 载 顺 序 如 下 : 

(1) 首先 加 载 Creo 安装 目录 \text ( 妈 C:\Program Files\PTO\Creo 3.0\B000\Common 
Files\text)〉 下 的 Config.sup 文件 。 

(2) 然后 加 载 Creo 安装 目录 \text ( 即 C:\Program Files\PTCO\Creo 3.0\B000\Common 
Files\text〉 下 的 Config.pro 文件 。 

(3) 最 后 加 载 Creo 局 动 目录 〈 即 C:creo_course) 下 的 Config.pro 文件 。 








1.5 设置 软件 的 卉 面 配置 文件 


用 户 可 以 利用 一 个 名 为 creo_parametric_customization.ui 的 系统 配置 文件 预 设 Creo 软件 
工作 环境 的 工作 界面 〈 包 括 工具 栏 中 按钮 的 位 置 )。 

本 书 随 书 光盘 中 的 creo_parametric_customization.ui 对 软件 界面 进行 一 定 设置 ， 建 议 读 
者 进行 如 下 操作 ， 使 软件 界面 与 本 书 相 同 ， 从 而 提高 学 习 效 率 。 

Step1. 进入 配置 界面 选择 “文件 ”下 拉 菜 单 中 的 训 件 "一 本 
出 “PTC Creo Parametric 选项 ”对 话 框 。 

Step2. 导入 配置 文件 。 在 “PTC Creo Parametric 选项 ”对 话 框 中 单 击 晶 走光 功 能 芭 区 域 ， 
单 击 入 A/ 守 出 证) “按钮 ,在 弹出 的 快捷 菜单 中 选择 导入 自主 只 交 件 选项， 系统 弹出 “打开 ” 
对 话 框 。 

Step3. 选中 Di:creo3.16\ Creo 3.0_system_file\ 文 件 夹 中 的 creo_parametric_customization.ui 
文件 ， 羊 击 上 的 各 和 | 乌 ， 然 后 单 击 上 至 必 抽 有 目下 党 掖 钮 。 

Step4. 单 击 ” 绚 焉 按钮 ， 完 成 界面 配置 文件 的 加 载 。 











命令 ， 系 统 弹 











1.6 工作 表面 的 定制 


工作 界面 的 定制 步骤 如 下 : 
Step1. 进入 定制 工作 对 话 框 。 选 择 艾 忻 了 天 王 
Parametric 选项 ”对 话 框 。 





命令 ， 即 可 进入 “PTC Creo 





Step2. 窗口 设置 。 在 “PTC Creo Parametric 选项 ”对 话 框 中 单 击 窗口 设置 区 域 ， 即 可 进 
入 软件 “窗口 设置 ”界面 。 在 此 界面 中 可 以 进行 导航 选项 卡 的 设置 、 模 型 树 的 设置 、 浏 览 


右 设 置 、 辅 助 窗口 设置 以 及 图 形 工具 栏 设 置 等 ， 如 图 1.6.1 所 示 。 








门 | 自 定 义 窗口 的 布局 。 





导航 选项 卡 放置 : 到 人 
导航 窗口 宽度 为 主 窗口 的 百分比 : 
门 显示 历史 记录 选项 卡 








模型 树 放置 | 作为 导航 选项 卡 的 一 部 分 
按照 主 窗口 百分比 的 形式 将 浏览 器 宽度 设置 为 : 
口 打开 或 关闭 浏览 器 时 使 用 动画 
目 定义 -区 启 加 撒 开 浏览 器 
' 沪 问 的 页 面 : | 清除 历史 记录 | 
Mozilla 浏览 器 选项 


I | 让 
29 a PN 








窗口 设置 : | 恢复 鞭 认 值 () ， 
导入 /导出 (P) ~| 


忆 玛 定 。 取消 














图 1.6.1 “窗口 设置 ”界面 
Step3. 快速 访问 工具 栏 设 置 。 在 “PTC Creo Parametric 选项 对 话 框 中 单 击 快速 访问 工具 栏 
区 域 ， 即 可 进入 “快速 访问 工具 栏 ”设置 界面 ， 如 图 1.6.2 所 示 。 在 此 界面 中 可 以 定制 快速 
访问 工具 栏 中 的 按钮 ， 有 具体 操作 方法 如 下 : 





PTC Creo Parametric 选项 








门 | 自 定义 快速 访问 工具 栏 。 


1 RE 
ial: | 自 定义 快速 访问 工具 栏 (@) : 


导出 至 (文件 类 型 ) | 由 新 建 … 
同 应 用 DRM 策略 打开 
局 当前 时 间 
多 快速 导出 id 保存 副本 
上 快速 打印 各 保存 备份 
喇 快速 给 图 区 窗口 
团 恢复 关闭 
三; 打印 











许可 

配置 编辑 器 打开 系统 窗口 
打开 链接 的 浏览 器 

地 撕 祭 当前- 


并 拭 除 未 用 的 模型 表示 
号 搜索 在 线 知识 库 

FY 撒 消 检 出 

7 播放 追踪 文件 

也 新 建 

癌 新 建 … 

入 日 期 和 时 间 

区 ] 映 身 








修改 人 ~| 

自 定义: | 恢复 战 认 值 (E) | 
更 新 时 自动 检查 状况 。 _ 国 | 导入 /导出 (P) | 
口 在 功能 区 下 方 显示 快速 访问 工具 栏 (0) 




















| 确 害 ”取消 ， 





图 1.6.2 “快速 访问 工具 栏 ”设置 界面 
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(1) 在 “PTC Creo Parametric 选项 ”对 话 框 的 小 下 列 位 下 选 职 闻 令 忆 ); 下 拉 列 表 中 选择 四 有 的 令 
选项 。 

(2) 在 命令 区 域 中 选择 .者 拒 队 未 显 东 的 选项， 然后 单 击 .过 加 此 2 按钮 。 

(3) 单 击 对 话 框 右 侧 的 _ 县 _ 按钮 和 | 全 按钮 ， 可 以 调整 添加 的 按钮 在 快速 访问 工具 栏 
中 的 位 置 。 

Step4. 功能 区 设置 。 在 “PTC Creo Parametric 选项 ”对 话 框 中 单 击 目下 兴 功 能 区 区 域 ， 即 
可 进入 “ 目 定义 功能 区 ”设置 界面 。 在 此 界面 中 可 以 设置 功能 区 各 选项 卡 中 的 按钮 ， 也 可 
以 创建 新 的 用 户 选项 卡 ， 如 图 1.6.3 所 示 。 








PTC Creo Parametric 选项 X 
收藏 严 厂 | 自 定义 功 能 区 。 
环境 ， _ | 自 定义 功能 区 
系统 颜 \ 列 位 置 选取 命令 人 定义 功能 区 人 
模 到 显示 从 下 到 位 置 选取 命 自 定义 功能 区 
图 元 显示 备用 ”主页 选项 卡 Y 主 选项 卡 
选择 
i Associative Topology Bus » Y 主 选项 卡 
通知 管理 器 " 苛 站 页 
装 丁 呈 simulate 结果 b> [WY 数据 
株 | 分 布 式 计算 .… i 
下 多 实用 工具 | 》 攻 设 近 
拟 爹 件 ws i bp [Vf 实用 工 县 
重新 控制 名 导入 配置 文件 编辑 器 - . . 
ee 
| 正 交 了 2] 肌 区 ， 3 打开 上 一 会 话 
量 快速 访问 工具 栏 i > 台 ee 
窗口 设置 ea 
g5 拭 除 未 显示 的 . - - 
许可 全 播放 追踪 文件 
配置 编辑 器 | 数据 |=| 
| 新 建 .. 沭 加 人 a) > 会 
显示 日 志 《 移 除 (R) 号 
更 新 时 自动 检查 状况 
检索 时 自动 检查 状况 
-好 模型 显示 
激活 时 自动 检查 状况 
是 系统 颜色 
了 设置 ”| 
中 辅助 应 用 程序 
c 选择 工作 目录 
习 选项 
新 建 选项 卡 (W) 新 建 组 (N) 新 建屋 要 (S) 
重 命名 (OO- - - 修改 GD 
自 定义 :| 恢复 上 默 认 值 (E) >| _ 4 
导入 /导出 (P) 7| ， 
1 
导出 配置 CO--- 确定 取消 








图 1.6.3 “ 目 定 义 功 能 区 ”设置 界面 
Step5， 导出 /导入 配置 文件 。 在 “PTC Creo Parametric 选项 ”对 话 框 中 单 击 
号 和 7 出 外 ) 了 按钮， 在 弹出 的 快捷 菜单 中 选择 导出 所 有 功能 区 和 快速 访问 工具 栏 自 定 攻 选项 ， 系 
统 弹 出 “导出 ”对 话 杠 ; 单 击 保存 按钮 ， 可 以 将 界面 配置 文件 
“creo_parametric_customization.ui” 导 出 到 当前 工作 目录 中 。 
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: 本 章 主要 介绍 使 用 Creo 进行 机 构 运 动 仿真 与 分 析 模 块 的 一 般 操作 过 
程 。 学 习 完 本 章 后 ， 读 者 会 对 Creo 的 机 构 ( Mechanism ) 模块 的 界面 和 使 用 方法 有 一 个 快 
速 、 直 观 的 了 解 ， 并 能 掌握 使 用 Creo 进行 机 构 运动 仿真 与 分 析 模 块 的 一 般 流 程 。 本 章 主要 
包括 以 下 内 容 。 

@ 相关 术语 及 概念 

@ (Creo 运动 仿真 和 分 析 的 一 般 过 程 

@ 建立 运动 机 构 模 型 

@ 设置 初始 位 置 

@ 添加 了 驱动 

@ 定义 机 构 分 析 

@ 回放 并 输出 结果 


2.1 概 人 林 


在 Creo 的 机 构 模 块 中 ， 可 以 对 一 个 机 构 沪 置 进行 运动 仿真 及 分 析 ， 除了 伍 看 机 构 的 运 
行 状态 ， 检 查 机 构 运 行 时 有 无 磁 撞 外 ， 还 能 进行 位 置 分 析 、 运 动 分 析 、 动 态 分 析 、 衣 态 分 
析 和 力 平衡 分 析 ， 为 检验 和 进一步 改进 机 构 的 设计 提供 参考 数据 。 


2.1.1 相关 术语 及 概念 








在 Creo 的 机 构 模 块 中 ， 常 用 的 术语 解释 如 下 : 
@ 机构 (机 械 汶 置 ): 由 一 定数 量 的 连接 元 件 和 固定 元 件 组 成 ， 能 完成 特定 动作 的 六 


配 体 。 
@ 连接 元 件 : 以 “连接 ”方式 添加 到 一 个 装配 体 中 的 元 件 。 连 接 元 件 与 它 附 着 的 元 
件 间 有 相对 运动 。 


@ 固定 元 件 : 以 一 般 的 装配 约束 (对齐 、 配 对 等 ) 添加 到 一 个 装配 体 中 的 元 件 。 
定 元 件 与 它 附着 的 元 件 间 没有 相对 运动 。 
@ 连接 : 指 能 够 实现 元 件 之 间 相 对 机 械 运 动 的 约束 集 ， 如 销 钉 连接 、 滑 块 连接 和 圆 
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柱 连接 等 。 

自由 度 : 各 种 连接 类 型 提供 不 同 的 运动 (平移 和 旋转 ) 限制 。 

环 连接 : 增加 到 运动 环 中 的 最 后 一 个 连接 。 

主体 : 机 构 中 彼此 间 没 有 相对 运动 的 一 组 元 件 (或 一 个 元 件 )。 

基础 : 机 构 中 国定 不 动 的 一 个 主体 。 其 他 主体 可 相对 于 “基础 ”运动 。 

伺服 电动 机 ( 驱动 器 ): 伺服 电动 机 为 机 构 的 平移 或 旋转 提供 驱动 。 可 以 在 接头 或 
几何 图 元 上 放置 伺服 电动 机 ， 并 指定 位 置 、 速 度 或 加 速度 与 时 间 的 函数 关系 。 

@ 执行 电动 机 : 作用 于 旋转 或 平移 连接 轴 上 而 引起 运动 的 力 。 





2.1.2 Creo 机 构 模块 的 表面 


要 进入 Creo 机 构 模块 ， 必 须 先 新 建 或 打开 一 个 装配 模型 。 下 面 以 一 个 已 完成 运动 仿真 
的 机 构 模 型 为 例 ， 说 明 进 入 机 构 模块 的 操作 过 程 。 

Step1. 将 软件 的 工作 目录 设置 为 Di:\ecreo3.16\work\ch02.01， 然 后 打开 机 构 装 配 模型 
linkage_mech.asm.。 

Step2. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 运动 ”区域 中 的 “机 构 ” 按 钮 3， 
即 可 进入 机 构 模 块 ， 此 时 界面 如 图 2.1.1 所 示 。 


门 芒 园 中 -已 <- 泣 再 > 门 | 了 LINKAGE MECH (活动 的 )-PTCCreo Parametric30 一 回 中 
文件 -| | 机 构 | | 模型 ”分析 ”注释 | 这 荣 人体 模 型 “工具 视图 应 用 程序 框 病 “PD 售 "@ 
“| 多国 | 关 区 | 涩 > 纪 ，<| 症 | = 
i 
运动 ” ”连接 插入 ”属性 和 条 件 。 主体 
马 息 总 同上 品 | 国 | 划 |， 


| 国 LINEKASE_NECH. ASN 
国 BASE.FRT 


部 gFnoD 1.FFT 
部 gF0D 2.FFT 
部 gFnoD 3.FFT 


Y 机 构 树 
# 机 械 
pe 弄 | 主体 
名 重心 
kb 以 连接 
hb 名 电动 机 
考 弹 禾 
襄 阻尼 器 





2.1.1 机构 模 块 界 面 
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2.1.3 机构 模块 菜单 及 按钮 





进入 机 构 模 块 后 ， 系 统 界面 上 方 显示 图 2.1.2 所 示 的 要 攀 功能 选项 卡 ， 其 中 包括 所 有 。“。。 
与 机 构 相 关 的 操作 命令 。 和 
文件 7 | | 机 构 | | 模型 ”分析 ”注释 ” 演 业 ”人 体 模型 工具 ”视图 应 用 程序 框架 个人 全 "@ es 
钙 同 1 Ey . js 纺 盟 ’ A @@e@ 
蚀 ~ 有 苹 也 二 Le A 司 | 7] pg ED vv x| 

总 扣 析 小 测 旱 掉 冲 此 办 局 有 和 这 ”三 加 a 平面 sy，。 草 绘 关闭 

信息 芝 析 运动 ” ”连接 插入 属性 和 条 件 。 主体 基准 > 关闭 

图 2.1.2 “机构” 选项 卡 功 能 

到 2.1.2 所 示 的 机 攀 功能 选项 卡 中 各 区 域 的 功能 说 明 如 下 : 

@ ”信息 : 显示 当前 机 构 中 的 质量 属性 、 机 构图 标 和 细节 信息 。 

@ ”站 析 "; 创建 或 查看 机 构 分 析 、 已 有 分 析 结 果 回 放 和 创建 测量 项 目 。 


@ ”证 动 : 拖 动 元 件 到 合适 的 位 置 以 便 进行 仿真 。 


山 轮 、 市 传动 和 3D 接触 等 。 


衬 套 、 阻 尼 、 力 和 扭矩 等 。 


@ 连接 : 创建 特殊 机 构 的 连接 ， 如 齿轮 、 

@ ” 丘 和 : 在 机 构 中 创建 伺服 电动 机 、 执 行 电动 机 、 弹 簧 、 

@ ”时 性 和 条 件 : 设置 质量 属性 、 重 力 、 初 始 条 件 和 终止 条 件 。 
© 主 件 : 定义 和 编辑 主体 元 件 。 

@ 基尼 ": 创建 基准 特征 。 

© 六 闭 : 退出 机 构 模 块 。 


进入 机 构 模 块 后 ， 系 统 界面 左 侧 分 列 显示 模型 树 ( 图 2.1.3) 和 机 构 树 (图 2.1.4)。 机 





构 树 十 分 有 用 ， 
进行 创建 或 编辑 操作 《和 2-1)。 


回 LINEKAGE_NMECH. ASN 
I BAsE.PRT 
oRoD_1. PRT 
oRDD 2.PRT 
团 gRD0D_ 3.FRT 


2.1.3 ”模型 树 


它 显 示 了 当前 机 构 中 的 所 有 对 象 。 右 击 机 构 树 中 的 不 同 对 象 ， 可 以 快速 地 


和- 办 | 所 中 
有 站 初 恕 条件 

国 午 上 | 上 东 件 
be 兴 分 析 

园 昌 训 


2.1.4 机构 树 
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表 2-1 项 目 与 对 应 的 操作 


项 目 名 称 操 作 
旋转 轴 、 平 移 轴 (在 Connection_name 下 ) 运动 轴 设 置 、 伺 服 电动 机 
旋转 轴 、 平 移 轴 (在 Driver_name 下 ) 运动 轴 设 置 
凸轮 、 槽 、 驱 动 器 、 运 动 定义 新 建 
Camconnection name、Slotconnection_name、Driver_name 编辑 、 删 除 、 复 制 
Motion def name 编辑 、 删 除 、 复 制 、 运 行 
回 放 演示 人 
Playback_name 演示 、 保 存 


2.1.4 主体 








“主体 ”是 机 构 装 置 中 彼此 间 没 有 相对 运动 的 一 组 元 件 〈 或 一 个 元 件 )。 在 创建 一 个 机 
构 装 置 时 ， 根 据 主体 的 创建 规则 ， 一 般 第 一 个 放置 到 装配 体 中 的 元 件 将 成 为 该 机 构 的 “ 基 
础 ”主体 。 以 后 如 果 在 基础 主体 上 添加 固定 元 件 ， 那 么 该 元 件 将 成 为 “基础 ”的 一 部 分 ; 
如 果 添 加 连接 元 件 ， 系 统 则 将 其 作为 另 一 个 主体 。 当 为 一 个 连接 定义 约束 时 ， 只 能 分 别 从 
装配 体 的 同一 个 主体 和 连接 件 的 同一 个 主体 中 选取 约束 参考 。 

进入 机 构 横 块 后 ， 单 击 机 构 功能 选项 卡 主体 区 域 中 的 “突出 显示 主体 ”按钮 好， 
系统 将 加 亮 机 构 装置 中 的 所 有 主体 。 不 同 的 主体 显示 为 不 同 的 颜色 ， 基 础 主体 为 绿色 。 

如 果 机 构 装 置 没 有 以 预期 的 方式 运动 ， 或 者 如 果 因为 两 个 零件 在 同一 主体 中 而 不 能 创 
建 连接 ， 就 可 以 使 用 “ 重 定义 主体 ”来 实现 以 下 目的 : 

@。 查 明 是 什么 约束 使 零件 属于 一 个 主体 。 

@ 删除 某 些 约束 ， 使 零件 成 为 具有 一 定 运动 自由 度 的 主体 。 

具体 步 又 如 下 : 

Stepl. 单 击 机 构 功能 选项 卡 主体 区 域 中 的 “重新 定义 主体 ”按钮 型 ,系统 弹出 “ 重 
新 定义 主体 ”对 话 框 。 

Step2. 在 模型 中 选取 要 重 定义 主体 的 零件 ， 则 对 话 框 中 显示 该 零件 的 约束 信息 ， 如 图 
2.1.5 所 示 ， 呈 要 列 显示 约束 类 型 ， 参考 列 显 示 各 约束 的 参考 零件 。 

注意 :加重 列表 框 不 列 出 用 来 定义 连接 的 约束 ， 只 列 出 固定 约束 。 

Step3， 从 轿 要 列表 中 选择 一 个 约束 , 系统 即 显 示 其 元 件 参 考 和 装配 参考 显示 格式 为 “ 零 
件 名称 : 几何 类 型 ” 同时 在 模型 中 ， 元 件 参考 以 洋红 色 加 亮 ， 组 件 参考 以 青色 加 亮 。 

Step4. 如 果 要 删除 一 个 约束 ， 可 从 列表 中 选择 该 约束 ， 然 后 单 击 _ 玲 阶 按钮 。 根 据 主 
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体 的 创建 规则 ， 将 一 个 零件 “连接 ”到 机 构 装置 中 时 ， 结 果 会 使 零件 变 成 一 个 主体 。 所 以 
一 般 情 况 下 ， 删 除 零 件 的 某 个 约束 可 以 将 零件 重 定义 为 符合 运动 自由 度 要 求 的 主体 。 

Step5. 如 果 要 删除 所 有 约束 ， 则 可 单 击 全 诅 兢 隆 按钮 ， 系 统 将 删除 所 有 约束 ， 同 时 
零件 被 包装 。 

注意 : 不 能 删除 子 装配 件 的 约束 。 

Step6. 单 击 _ 确 下 按钮 。 


重新 定 久 主 忻 其 
名 


称 阶 全 部 称 除 


职 消 





2.1.5 “重新 定义 主体 ”对 话 杠 
2.2 ”Creo 运动 仿真 和 分 析 的 一 般 过 程 


Creo 运动 仿真 和 分 析 是 基于 组 件 进行 的 ， 在 装配 时 使 用 机 械 约 束 集 来 连接 元 件 ， 然 后 
进入 机 构 模 块 即 可 进行 运动 仿真 和 基本 运动 分 析 。 下 面 简要 介绍 建立 一 个 机 构 装 置 并 进行 
运动 仿真 的 一 般 操 作 过 程 。 

Step1. 新 建 一 个 装配 体 模型 。 进 入 装配 环境 ， 单 击 条 型 功能 选项 卡 ” ”区 域 
中 的 “组 装 ”按钮 监 ， 向 装配 体 中 添加 组 成 机 构 装置 的 固定 元 件 及 连接 元 件 。 

Step2， 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 “运动 区域 中 的 “机 构 ” 按 钮 353， 进入 机 构 模 块 ， 
然后 单 击 “运动 ”区 域 中 的 “ 拖 动 元 件 ” 按钮 锅 ， 即 可 拖 动机 构 装置 ， 以 研究 机 构 装置 移动 
方式 的 一 般 特 性 以 及 可 定位 零件 的 范围 ; 同时 可 创建 快照 来 保存 重要 位 置 ， 便 于 以 后 查看 。 

Step3. 单 击 机 构 功能 选项 卡 连接 区 域 中 的 “凸轮 ”按钮 包 癌 ， 可 向 机 构 装置 中 增 
加 凸轮 从 动机 构 连接 (此 步 操作 可 选 )。 

Step4. 单 击 视 构 功能 选项 卡 ”插入 ”区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 人 S， 可 向 机 构 装 
置 中 增加 伺服 电动 机 。 伺 服 电动 机 可 准确 定义 某 些 接头 或 几何 图 元 应 如 何 旋转 或 平移 。 








Creo3.0 
运动 仿真 与 分 析 教 程 


Step5. 单 击 机构 功能 选项 卡 分析” 区域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 ,党 ,定义 机 构 装置 
的 运动 分 析 ， 然 后 指定 影响 的 时 间 范 围 并 创建 运动 记录 。 

Step6. 单 击 机 构 功能 选项 卡 ” 分析” 区 域 中 的 “回放 ”按钮 二 PP， 可 重新 演示 机 构 
装置 的 运动 、 检 测 干 涉 、 研 究 从 动 运 动 特性 、 检 查 锁定 配置 ， 并 可 保存 重新 演示 的 运动 结 
果 ， 以 便 以 后 查看 和 使 用 。 

Step7. 单 击 机 构 功能 选项 卡 ”分 析 ” 区 域 中 的 “测量 ” 按 铀 并 ， 以 图 形 方式 查看 位 
置 结果 。 





2.3 创建 运动 机 构 模型 


创建 运动 机 构 模型 是 指 在 零件 设计 完成 后 ， 采 用 “连接 ”的 方式 来 装配 零件 模型 。 如 
果 将 一 个 元 件 以 机 械 约束 的 方式 添加 到 机 构 模 型 中 ， 则 该 元 件 相对 于 依附 元 件 具 有 某 种 运 
动 的 自由 度 。 

添加 连接 元 件 的 方法 与 添加 固定 元 件 大 致 相同 ， 进 入 装配 环境 后 ， 首 先 单 击 击 型 功 
能 选项 卡 。 区” 区 域 中 的 “组 装 ” 按 钮 吃 ， 并 打开 一 个 元 件 ， 系 统 弹出 图 2.3.1 所 示 
的 “元 件 放置 ”操控 板 。 在 操控 板 的 “约束 集 ” 列 表 框 中 ， 可 看 到 系统 提供 了 多 种 “连接 ” 
类 型 (如 刚性 、 销 和 滑动 杆 等 )， 各 种 连接 类 型 允许 不 同 的 运动 自由 度 ， 每 种 连接 类 型 都 与 
一 组 预定 义 的 放置 约束 相关 联 。 例 如， 一 个 销 钉 (Pin) 连接 需要 定义 一 个 匿 王 鲁 约束 和 一 
个 ( 即 平面 对 齐 或 点 对 齐 ) 约束 ， 这 样 销 钉 连 接 元 件 就 具有 一 个 旋转 自由 度 ， 而 没有 
平移 自由 度 ， 也 就 是 说 该 元 件 可 以 相对 于 依附 元 件 旋转 ， 但 不 能 移动 。 








文件 > | | 模型 ”分 析 ”注释 ” 演 染 ”人 体 模型 ”工具 ”视图 ”应 用 程序 ”框架 | | 元 在 大 刘 也 外 7 名 


哩 Fe 名 销 本 重合 0. 00 由 | 状况 : 未 完成 连接 定义 。 吧 回 | 有 





破 | 移动 | 选项 | 挠 性 | 属性 


国 Cattectiot 51 们 肖 } 约束 已 启用 
中 轴 对 齐 用 户 定 党 
选择 元 件 项 [和 网 性 
选择 装配 项 , 
9 平移 信和 员 圆柱 
民 回 志 ; 平面 


杖 吕 Ee 
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在 向 机 构 装 置 中 添加 一 个 “连接 ”元 件 前 ， 应 知道 该 元 件 与 装置 中 其 他 元 件 间 的 放置 
约束 关系 、 相 对 运动 关系 和 该 元 件 的 自由 度 。 
“连接 ”的 意义 在 于 : 

@ 定义 一 个 元 件 在 机 构 中 可 能 具有 的 运动 方式 。 

@ 限制 主体 之 间 的 相对 运动 ， 减少 系统 可 能 的 总 自由 度 。 

向 装配 件 中 添加 连接 元 件 与 添加 固定 元 件 的 相似 之 处 为 : 

@ 两 种 方法 都 使 用 Creo 的 装配 约束 进行 元 件 的 放置 。 

@ ”装配 件 和 子 装 配件 之 间 的 关系 相同 。 

向 装配 件 中 添加 连接 元 件 与 添加 固定 元 件 的 不 同 之 处 为 : 

@ 向 装配 件 中 添加 连接 元 件 时 ， 定 义 的 放置 约束 为 不 完全 约束 模型 。 系 统 为 每 种 连 
接 类 型 提供 了 一 组 预定 义 的 放置 约束 (如 销 钉 连接 的 约束 集中 包含 “ 轴 对 齐 ” 和 
“平移 ”两 个 约束 )， 各 种 连接 类 型 允许 元 件 以 不 同 的 方式 运动 。 

@ 当 为 连接 元 件 的 放置 选取 约束 参考 时 ， 要 反 转 平面 的 方向 ， 可 以 进行 反 向 ， 而 不 
是 配对 或 对 齐 平面 。 

@ 添加 连接 元 件 时 ， 可 以 为 一 个 连接 元 件 定义 多 个 连接 。 在 一 个 元 件 中 增加 多 个 连 
接 时 ， 第 一 个 连接 用 来 放置 元 件 ， 最 后 一 个 连接 认为 是 环 连接 。 

@ Creo 将 连接 的 信息 保存 在 装配 件 文 件 中 ， 这 意味 着 父 半 配件 继承 了 子 半 配件 中 的 
连接 定义 。 

下 面 以 图 2.3.2 所 示 的 连 杆 机 构 为 例 ， 说 明 创建 运动 机 构 模 型 的 一 般 过 程 。 

说 明 : 本 章 后 续 有 关机 构 运 动 仿 真 与 分 析 的 一 般 操 作 过 程 的 内 容 均 以 图 2.3.2 所 示 的 模 

型 为 范例 进行 介绍 ， 其 内 容 具 有 连贯 性 ， 请 读者 合理 安排 学 习 时 间 。 





2.3.2 ” 连 杆 机 构 模型 


Stage1. 新 建 妆 配 模型 





Step1. 选择 下 拉 菜单 文件 ” mm 四 下 
了 录 设 置 为 D:\creo3.16\workNch02.03 。 
Step2. 单 击 “新建 ” 按 钮 口 ， 在 弹出 的 “新 建 ”对 话 框 中 进行 下 列 操作 : 
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(1) 选中 这 于 选项 组 下 的 外 里 深 和 单 选项 。 

(2) 选中 子 类 型 -选项 组 下 的 中 到 叶 单 选项 。 

(3) 在 名 称 文本 框 中 输入 文件 名 linkage_mech。 

(4) 通过 取消 | 使 用 轿 让 模板 复 选 框 中 的 “V ”号 ， 取 消 “ 使 用 默认 模板 ”。 

(5) 单 击 该 对 话 框 中 的 剖 下 按钮。 

Step3. 在 系统 弹出 的 “新 文件 选项 ”对 话 框 (图 2.3.3) 中 ， 进 行 下 列 操作 : 

(1) 选取 适当 的 装配 模板 。 在 模板 选项 组 中 ， 选 取 mms-asm-dsi 可 模板 命令 。 

(2) 对 话 框 中 的 两 个 参数 DESCRIPTION 和 MODELED_BY 与 PDM 有 有关， 一般 不 对 
此 进行 操作 。 

(3) [| 捍 制 关联 色 图 复 选 框 一 般 不 用 进行 操作 。 

(4) 单 击 该 对 话 框 中 的 并 下 按钮 。 

完成 这 一 步 操 作 后 ， 系 统 进入 装配 模式 (环境 )， 此 时 在 图 形 区 可 看 到 三 个 正 交 的 装配 
基准 平面 (图 2.3.4)。 





ER 
哥 板 


mmns_asm_desl er 训 竟 . . - ASM TOP 


ASM_F 
indbs flat harness 十 


mmks_asm_ desi en 


EE eb PS BE De cS TR WOO Iw HOw IO Aw EI HI ew ew a | 


PPPTTTTEE PET PP 


mmns flat harness 


复制 污 联 给 图 
确定 取 角 ASM_RIGHT 


2.3.3 “新 文件 选项 ”对 话 框 图 2.3.4 三 个 默认 的 基准 平面 


Step4. 隐藏 靶 配 基准 。 

(1) 设置 模型 树 的 显示 项 目 。 在 模型 树 界 面 中 选择 由 ” ep 站 = 禁 过 这 器 E 命令; 
在 弹出 的 “模型 树 项 ”对 话 框 中 选中 IY 特征 复 选 框 ， 然 后 单 击 对 话 框 中 的 剖 走 按钮。 

(2) 隐藏 基准 平面 ,在 模型 树 中 选取 基准 平面 ASM_RIGHT、ASM_TOP、ASM_FRONT 
并 右 击 ， 从 快捷 菜单 中 选择 品 汤 命令 。 


Stage2. 增加 第 一 个 固定 元 件 : 基 座 (base) 零件 


Step1. 引入 基 座 零件 。 
(1) 单 击 模型 功能 选项 卡 。 ”区 域 (图 2.3.5) 中 的 “组 装 ” 按 钮 同 (或 单 
击 ”按钮 )， 在 弹出 的 菜单 中 选择 加 台 二 选项 ， 如 图 2.3.6 所 示 。 
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[| 汪 创 陵 [点 组 装 将 元 件 添加 到 组 件 
重复 各 托 在 活动 组 件 中 包括 未 放置 的 元 件 

封装 在 没有 严格 放置 规范 的 情况 下 向 组 件 添加 -0 
元 件 > 找 性 向 所 选 的 组 件 添 加 挠 性 元 件 wd 
| @@@ 
@@@ 
2.3.5 ” “元件” 区 域 2.3.6 “组 逆 ” 子 菜单 和 
二 有 @@@ 
二 "区域 及 ”菜单 的 命令 说 明 如 下 : i 
@@Oe®@ 


@ 由 组 糯 : 将 已 有 的 元 件 (零件 、 子 装配 件 或 骨架 模型 ) 装配 到 装配 环境 中 。 用 
“元 件 放置 ”对 话 框 ， 可 将 元 件 完整 地 约束 在 装配 件 中 。 

@ 四 (创建 ) 选择 此 命令 ， 可 在 装配 环境 中 创建 不 同类 型 的 元 件 : 零件 、 子 装配 
件 、 骨 架 模型 及 主体 项 目 ， 也 可 创建 一 个 空 元 件 。 

@ 昌 (重复 ): 使 用 现 有 的 约束 信息 在 装配 中 添加 一 个 当前 选中 零件 的 新 实例 ， 但 
是 当选 中 零件 以 “默认 "或 “固定 ”约束 定位 时 无 法 使 用 此 功能 。 

@ 到 装 . 选择 此 命令 可 将 元 件 不 加 装配 约束 地 放置 在 装配 环境 中 ， 它 是 一 种 非 参 
数 形 式 的 元 件 装配 。 

@ ” 包 后 : 选择 此 命令 ， 可 在 活动 组 件 中 包括 未 放置 的 元 件 。 

© 摆 性 . 选择 此 命令 可 以 向 所 选 的 组 件 添加 挠 性 元 件 (如 弹簧 )。 

(2) 此 时 系统 弹出 文件 “打开 ”对 话 框 ， 选 择 基 座 零 件 模型 文件 base.prt， 然 后 单 击 
下 js 按钮 。 此 时 系统 弹出 “元 件 放 置 ” 操 控 板 ， 并 在 图 形 区 中 显示 图 2.3.7 所 示 的 





3D 拖 动 轴 系 





2.3.7 ”引入 基 座 零件 


Step2. 完全 约束 放置 基 座 零件 。 

(1) 在 图 2.3.8 所 示 的 “元 件 放置 ”操控 板 中 单 击 铭 按钮， 隐藏 图 2.3.7 所 示 的 3D 拖 
动 轴 系 。 

(2) 单 击 总 羡 按钮 ， 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 选择 只 默认 选项 ， 将 元 件 按 默认 放置 ， 
此 时 操控 板 中 显示 的 信息 为 装 况 :完全 各 素 |, 说 明 零 件 己 经 完全 约束 放置 ; 单 击 操控 板 中 的 半 
按钮 。 
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机 械 连 接 约束 列表 ”普通 装配 约束 列表 Oe 
A A 
rp 文件 * | | 模型 ”分 析 ， 注 酸 EE 从 体 模型 工具 ”视图 应 用 程序 框架 | | 元 奉 辟 盟 一 DO ?| 
@@@ 
@@e@ 和 es a 
ee e 用 户 定义 划 | | 区 人 拓 io 中 -| 状 兄 : 无 约束 。 国 ]| 回 || 
@@@ I 
@@@ 
放置 | 移动 | 选项 | 接 性 | 属性 
@@@ 
@@@ 到 
eee 是 和 集 3 (用 户 定 尺 ) MY 约束 已 启用 > a 
owe 中 自动 ] 上 距 高 
并 
洗 择 元 件 项 a 由、 角度 偏 移 
和 | J 二 
选择 装配 项 加 图 平行 
新 建 药 素 偏 移 了 重 S 
0.00 度 疝 鼎 法 向 
过 共 面 
新 建 集 开交 圳 区 部 外 居中 
Oy 相 切 
全 ;固定 
里 默认 


2.3.8 “元 件 放 置 ”操控 板 
说 明 : 
@ ”由 于 基 座 零件 在 机 构 中 是 一 个 固定 的 主体 ， 所 以 这 里 添加 刁 默认 约束 (零件 坐标 
系 与 交配 坐标 系 重合 ) 使 其 国定 即 可 。 
@ ”Step2 中 的 且 默认 约束 也 可 以 直接 在 图 2.3.8 所 示 的 普通 装配 约束 列表 中 直接 选 


取 。 

@ 在 默认 情况 下 ， 民 喜 pol 前 装 0 如 果 在 机 械 连 接 约 束 列 
表 中 选择 一 种 连接 ， 则 亚 直 区 域 的 显示 将 会 发 生变 化 。 

Stage3. 添加 第 一 个 运动 元 件 : 连 杆 1 (rod_1) 


Stepl. 引入 连 杆 1。 单 击 入 功能 选项 卡 。 莘 ” ”区 域 中 的 “组 装 ”按钮 司 ， 打 
开 名 为 rod_l.prt 的 零件 ， 此 时 出 现 “ 元 件 放置 ”操控 板 。 

说 明 : 第 二 个 零件 引入 后 ， 可 能 与 第 一 个 零件 相距 较 远 ， 或 者 其 方向 和 方位 不 便于 进 
了 约束 放置 ， 此 时 需要 将 零件 移动 到 合适 的 位 置 以 便 添 加 约束 。 

Step2. 移动 连 杆 1 至 合适 位 置 。 

(1) 在 元 件 放置 操控 板 中 单 击 _ 莫 动 按钮 ， 系 统 弹 出 图 2.3.9 所 示 的 “移动 ”界面 。 

(2) 在 运动 类 型 下 拉 列 表 中 选择 匡 呈 用 选项 . 

(3) 选取 运动 参考 。 在 “移动 ”界面 中 选中 天 观 图 平面 由 种 唱 单 选项 (在 视图 平面 中 移 
动 元 件 )。 

(4) 在 绘图 区 单 击 左 键 并 移动 鼠标 ， 可 看 到 连 杆 1 随 着 鼠标 的 移动 而 平移 ， 将 其 从 图 
2.3.10 中 的 位 置 1 平移 到 图 2.3.11 中 的 位 置 2 后 ， 再 次 单 击 左 键 。 
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移动 | 选项 | 项 性 | 尾 才 


运动 类 型 | 二 移 1 

加 在 视图 平面 中 相对 i 

C 〇 运动 参考 旋转 
调整 


平移 | 平 请 下 





相对 0. oon 0.000 


2.3.9 “移动 ”界面 


ai 连 杆 位 置 2 


图 2.3.10 位 置 1 图 2.3.11 位 置 2 





连 杆 位 置 1 







说 明 : 

@ 在 “移动 ”界面 的 运动 业 型 下 拉 列 表 中 选择 国 法 项 ， 可 以 旋转 模型 

@ 在“ 元件 放 置 ” 操 控 板 中 单 击 御 按钮 ， 显示 拖 动 轴 系 ， 拖 动 轴 系 中 的 轴 或 平面 可 
以 移动 、 旋 转 模型 。 

@ 放置 元 件 时 ， 在 不 打开 营 邢 界面 的 前 提 下 ， 可 以 使 用 快捷 键 平移 和 旋转 要 装配 
的 元 件 ， 有 具体 方法 是 : 先 同 时 按 住 Ctrl 键 和 Shift 键 ， 按 住 鼠 标 右 键 并 拖 动 光标 可 
以 平移 模型 ， 按 住 鼠 标 左 键 并 拖 动 光标 可 以 在 视图 平面 内 旋转 模型 ， 按 住 鼠 标 中 
键 并 拖 动 光标 可 以 全 方位 旋转 模型 。 

@ ”在 元 件 放置 操控 板 中 ， 单 击 辐 按钮 即 可 打开 一 个 包含 要 装配 元 件 的 辅助 窗口 ( 再 
次 单 击 团 按 钮 即 可 关闭 辅助 窗口 )， 如 图 2.3.12 所 示 。 在 此 窗口 中 可 单独 对 要 装 
入 的 元 件 进行 缩放 、 旋 转 和 平移 ， 这 样 就 可 以 将 要 装配 的 元 件 调 整 到 方便 选取 装 
配 约束 参考 的 位 置 ， 也 可 以 直接 在 辅助 窗口 中 选取 约束 参考 。 

(5) 调整 连 杆 1 的 位 置 ， 将 连 杆 1 旋转 到 图 2.3.13 所 示 的 方位 。 










图 2.3.12 ”辅助 窗口 图 2.3.13 ”旋转 连 杆 1 
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eee Step3. 创建 连 杆 1 和 基 座 之 间 的 “ 销 (Pin) ”连接 。 
@@@ 
mu (1) 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 芝 销 选项 ， 如 图 2.3.14 所 示 。 
@@@ 
se 文件 = | | 模型 ”分 析 ”注释 注 染 ”人体 模 型 “工具 ”视图 应 用 程序 “框架 | | 却 # 妆 “全 "@ 
@@@ 
ed [ER “| lr [oo "| 7 | 全 | 状 兄 : 未 完成 竺 接 定 %。 回 JE]| 川 |， 
@@@ 
@@@ 
eee 放置 | 移动 | 选项 | 挠 性 | 属性 
©O@0e 
Connection 51 (4} 约束 已 启用 
中 轴 对 齐 用 户 定义 
选择 元 件 项 让 | 中 I 
ee 车 |” .2 销 
选择 装配 项 0 
9 平移 摘 移 吕 " 圆柱 
0.00 “| | 怕 回 记 ， 平面 
械 吕 六 于 
> 未 完成 连接 定义 。 和 烛 寻 
~e 
中 常规 
由 8 5D0F 
st 万 向 
2e 模 


2.3.14 “元 件 放 置 ”操控 板 


(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 弄 吾 按钮， 分别 选取 图 2.3.15 中 的 两 条 
轴线 〈 连 杆 1 中 孔 的 中 心 轴线 和 基 座 左 侧 安 装 轴 的 中 心 轴线 〉 为 鹿 滁 遍 纺 束 参考 ， 此 时 

放置 界面 如 图 2.3.16 所 示 。 
(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 图 2.3.15 中 的 两 个 平面 为 
制 连 杆 在 安装 轴 上 的 平移 自由 度 ， 此 时 收 豆 界面 如 图 2.3.17 所 示 。 
铀 对齐 :选取 这 两 条 元 件 轴线 、、、、 


~ 
~ 
~ 
~ 
~ 
~ 
2 
’ 
2 
’ 
1 7 
了 
了 
1 ’ 
种 
1 


平移 ， 选 取 这 两 个 元 件 表面 











约束 的 参考 ， 以 限 





2.3.15 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 


辐 Comection 1 (四 ) 光束 已 且 用 
让 轴 对 齐 


alE 刊 | 
各 RD_1: 8 ( 轴 ):F6 入 伸 . ee 


中 BhSE: A 4[ 轴 :FT ( 拉 坤 : 国 国 重 癌 
平 称 仿 移 
9 证 转 铂 0.00 度 疝 
状况 


2.3.16 “放置 ”界面 


局 Conmmection 1 上 咎 肯 ) 光束 已 息 用 
轴 对 齐 os, 
中 平移 约束 类 型 


| apm 1: 曲面: 瑟 拉 伸 1) | | 本 全 
半生 BhSE: 曲面 :F7 ( 拉 伸 _4) 坊 秘 
日 旋转 轴 0.00 请 疝 


新 建 集 





图 2.3.17 “放置 ”界面 


说 明 : 





如 果 约 束 参 考 选 择 错 误 ， 可 以 先 单 击 操控 板 中 的 加 58 束 轩 攻 涌 ， 在 下 方 的 约束 
参考 文本 框 中 单 击 要 替换 的 对 象 ， 重 新 选取 即 可 。 也 可 以 右 击 要 修改 的 对 象 ， 选 
择 “ 移 除 ”命令 将 其 移 除 。 

单 击 界 面 中 的 “Connection 1 ( 销 )”， 可 以 修改 连接 的 名 称 、 反 转 连 接 方向 以 及 更 
改 连接 类 型 ， 如 图 2.3.18 所 示 。 


放置 | 移动 | 选项 | 挤 性 | 尾 性 


EConmection 1 放 肖 ) FA 妃 据 用 和 集 
中 轴 对 齐 
平 称 集 首 称 
总 旋转 轴 (Connection | 
集 类 型 
各 销 | 反 向 
ms 完成 连接 定义 。 


图 2.3.18 “放置 ”界面 


Step4. 单 击 操控 板 中 的 园 按 钮 ， 完 成 “ 销 (Pin)” 连 接 的 创建 与 连 杆 1 的 放置 ， 如 图 
2.3.19 所 示 。 





图 2.3.19 ”完成 连 杆 1 的 放置 
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Stage4. 添加 第 二 个 运动 元 件 : 连 杆 2 (rod _ 2) 


Step1. 引入 连 杆 2。 单 击 神主 功能 选项 卡 得” 区 域 中 的 “装配 ”按钮 监 ， 打 
eee 开 名 为 rod_2.prt 的 零件 ， 此 时 出 现 “ 元 件 放 置 ” 操 控 板 。 
ee e Step2. 移动 连 杆 2 至 合适 位 置 。 将 其 从 图 2.3.20 中 的 位 置 1 平移 到 图 2.3.21 中 的 位 置 


ess 2 后 再 次 单 击 左 键 。 
Ml 
-oy 人 


2.3.20 ”位置 1 到 2.3.21 位 置 2 








Step3. 创建 连 杆 2 和 基 座 之 间 的 “ 销 (Pin) ”连接 。 

(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 匡 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 京 香 按钮 ， 分 别 选 取 图 2.3.22 中 的 两 条 
轴线 〈 连 杆 2 中 和 孔 的 中 心 轴线 和 基 座 右 侧 安装 轴 的 中 心 轴线 ) 为 辆 证 测 约 束 参考 ， 此 时 
放置 界面 如 图 2.3.23 所 示 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 条 元 件 轴 线 ~- 





一 一 





平移 ， 选 取 这 两 个 元 件 表面 和 


2.3.22 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 


思 Connection 2 年 肯 ) 芍 束 已 启用 
申 轴 对 齐 外 南江 型 
Bg Bon_ ?3 是):P6 和 拉 伸 | | | 上 i 
时 BASE: 4 5 币 ) :Fl2 ( 拉 伸 . 二 于 
平移 be 
旋转 轴 0.00 | 
闫 沈 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


2.3.23 “放置 ”界面 





(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 2.3.22 中 的 两 个 平面 为 本 中 淹 约束 的 参考 ， 以 限 


制 连 杆 在 安装 轴 上 的 平移 自由 度 ， 此 时 式 羡 界面 如 图 2.3.24 所 示 。 


第 仿 ) 章 Creo 返 动 仿真 与 分 析 入 门 


刁 Connection 2 生肖 ] 芍 束 已 启用 
灿 对 齐 be 
中 王 移 芍 束 尖 型 


| 权 Rn_z :曲面 :5 ( 拉 促 _1) 本 重合 * 
| 由 BhsE: 曲面 :Fl2 ( 拉 伸 5) | | | 亿 穆 


昌 旋转 轴 0.00 反 语 





新 建 集 完成 连接 定 多 。 
2.3.24 “放置 ”界面 
Step4. 单 击 操控 板 中 的 半 按钮 ， 完 成 “ 销 (Pin)” 连 接 的 创建 与 连 杆 2 的 放置 ， 如 图 


2.3.25 所 示 。 





2.3.2$ ”完成 连 杆 2 的 放置 


Stage5. 添加 第 三 个 运动 元 件 : 连 杆 3 (rod 3) 
Stepl. 引入 连 杆 3。 单 击 条 型 功能 选项 卡 各- 区 域 中 的 “装配 ”按钮 监 ， 打 


开 名 为 rod_3.prt 的 零件 。 
Step2. 移动 连 杆 2 至 合适 位 置 。 将 其 从 图 2.3.26 中 的 位 置 1 平移 到 图 2.3.27 中 的 位 置 


2 后 再 次 单 击 左 键 。 


.二 连 杆 位 置 2 





连 杆 位 置 1 


\ 
\ 
\ 
\ 
\ 
\ 


2.3.26 位 置 1 





2.3.27 位 置 2 


Step3. 创建 连 杆 3 和 连 杆 1 之 间 的 “ 销 (Pin)” 连 接 1。 
(1) 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 器 销 选项 。 
约束 参考 ， 此 时 误 豆 界 


(2) 单 击 加 喜 按钮 ， 选 取 图 2.3.28 中 的 两 条 轴线 为 改 富 i 


面 如 图 2.3.29 所 示 。 
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轴 对 齐 : 选取 这 两 条 元 件 轴线 、、 





Ed 


平移 ， 选 取 这 两 个 元 件 表面 “-…… 


图 2.3.28 创建“ 销 (Pin)” 连 接 1 





思 Connection 3 [四 ) 芍 束 已 启用 
中 轴 对 亨 和 0 页 类 型 
部 R00_3:h3 秋 ): 焉 控 促 | ee 
同和 ROD_1:&.9( 轴 ):F7 ( 拉 伸 . 8 
平移 
旋转 轴 0.00 | 
状况 
入 看 完成 尝 接 定名 ，。 


2.3.29 “放置 ”界面 





(3) 选取 图 2.3.28 中 的 两 个 平面 为 
所 示 。 


久 融 纹 束 的 参考 ， 此 时 下 在 界面 如 图 2.3.30 


局 Conmection 3 (和 疾 ) 芍 束 已 启用 
轴 对 齐 ee 
中 平移 约束 关 型 


语 和 jg ROD_3: 曲面 :75 ( 控 伸 _1) 了 重合 * 
gg Ron_1 :曲面 :FT 昱 伸 4) | | | ji 
日 旋转 轴 0.00 反射 
状况 
图 2.3.30 “放置 ”界面 


Step4. 创建 连 杆 3 和 连 杆 2 之 则 的 “ 销 (Pin)” 连 接 2。 

(1) 在 总 豆 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ”字符 ， 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约 束 
列表 中 选择 匡 销 选项 。 

(2) 选取 图 2.3.31 中 的 两 条 轴线 为 莉 小 加 约束 参考 ,此 时 京 直 界面 如 图 2.3.32 所 示 。 





轴 对 齐 : 选取 
--;7” 这 两 条 元 件 轴线 


、、 平移 ， 选 取 这 
“两 个 元 件 表面 





2.3.31 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 2 


第 仿 ) 章 Creo 返 动 仿真 与 分 析 入 门 


外 Connection 3 重 肯 ) 二 芍 束 已 启用 
思 Connection 4 谍 肖 ) 
中 轴 对 齐 约束 天 于 
ROD_3:&_9( 轴 ):F6 成 BS 
名 RO0D_2:&.9 1!( 轴 ):F8 ( 怕 偏 移 
平 共 0.00 | 
已 旋转 轴 理 


状况 
新 建 集 完成 连接 定 久 。 





2.3.32 “放置 ”界面 





(3) 选取 图 2.3.31 中 的 两 个 平面 为 约束 的 参考 ， 此 时 | 草 直 界面 如 图 2.3.33 所 
和 外。 
Step5. 单 击 操控 板 中 的 壬 按钮 ， 完 成 “ 销 (Pin)” 连 接 的 创建 与 连 杆 3 的 放置 ， 如 图 


2.3.34 所 示 。 





由 Conmection 3 重 肯 ) 二 光束 已 且 用 
思 Connection 虑 肖 ) 
轴 对 齐 约束 类 型 
中 平移 | 重合 
问 = 
月 R00_3: 曲面 :5 ee 篇 欧 
6 RODn_ 2: 曲面 :F8 ( 拉 仲 . i 丘疹 
昌 旋转 轴 于 
状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 
图 2.3.33 “放置 ”界面 图 2.3.34 ”完成 连 杆 3 的 放置 


Stage6. 验证 机 构 连 接 


Step1. 再 生 模型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 * 区 域 中 的 “重新 生成 ” 按钮 号 ， 再 生 
模型 。 

Step2. 拖 动 机 构 。 按 住 Ctrl 键 和 Shift 键 ， 拖 动 连 杆 1， 可 以 观察 机 构 的 连接 状况 。 

Step3. 再 次 再 生 模型 ， 然 后 保存 机 构 模型 。 

说 明 : 采用 快捷 键 拖 动机 构 中 的 运动 元 件 ， 可 以 快速 检查 机 构 的 装配 和 运行 情况 ， 如 
果 机 构 不 能 拖 动 或 拖 动 时 机 构 发 生 异常 的 位 置 移动 , 则 需要 检查 机 构 的 连接 设置 是 否 正确 。 





2.4 设置 初始 位 置 
当 机 构 装配 完成 后 ， 即 可 进入 仿真 模块 进行 运动 仿真 。 在 开始 仿真 之 前 ， 需 要 设置 机 


构 中 主要 部 件 的 初始 位 置 ， 这 样 可 以 使 机 构 的 每 次 仿真 都 从 初始 位 置 开始 运行 ， 保 证 运动 
仿真 的 一 致 性 和 分 析 的 准确 性 。 人 否则， 机构 运动 仿真 将 从 当前 位 置 或 上 一 次 仿真 的 结束 位 
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@@@ 置 开 始 运 行 。 





°° 设置 初始 位 置 一 般 需要 和 拖 动 命令 一 起 配合 使 用 ， 在 机 构 模 块 中 ， 单 击 机 构 功能 i 
。。。 项 卡 “运动 ”区域 中 的 “ 拖 动 元 件 ” 按钮 萝 ， 可 以 用 鼠标 对 主体 进行 “ 拖 移 (Drag)”。 该 功 
。。。 能 可 以 验证 连接 的 正确 性 和 有 效 性 ， 并 使 我 们 能 深刻 理解 机 构 装 置 的 行为 方式 ， 以 及 如 何 
。。。。 以 特殊 格局 放置 机 构 装置 中 的 各 元 件 。 在 拖 移 时 ， 还 可 以 借助 接头 禁用 和 主体 锁定 功能 


> 2 。 ”研究 各 个 部 分 机 构 装 置 的 运动 。 拖 移 过 程 中 ， 可 以 对 机 构 装 置 进行 拍照 ， 这 样 可 以 对 重要 
位 置 进行 保存 。 扫 照 时 ， 可 以 捕捉 现 有 的 锁定 主体 、 禁 用 的 连接 和 几何 约束 。 

拖 动 元 件 的 方法 有 点 拖 动 和 约束 定位 。 在 拖 动 元 件 时 ， 如 采访 机 构 无 需 定义 一 个 准确 的 
初始 位 置 ， 可 以 采用 点 拖 动 的 方法 定义 大 致 位 置 ， 访 方法 与 前 文中 介绍 的 快捷 移动 方法 (Ctrl 
键 和 Shift 键 配 合 拖 动 ) 较 相似 。 如 有 果 机 构 初 始 位 置 要 求 较 准 确 ， 可 以 采用 高 级 拖 动 和 约束 
定位 的 方法 来 定位 元 件 。 

下 面 以 本 章 2.3 小 市 中 装配 完成 的 机 构 模 型 为 例 ， 说 明 设 置 初始 位 置 状态 的 一 般 过 程 。 

Stepl. 将 工作 目录 设置 为 Di:\creo3.16\work\ch02.04， 打 开 文 件 linkage_mech.asm。 

Step2. 进入 机 构 模 块 。 单 击 庶 用 程 夺 功能 选项 卡 到 动 ”区域 中 的 “机 构 ” 按钮 
进入 机 构 模 块 。 

Step3， 选择 拖 动 命令 。 单 击 生动 ”区 域 中 的 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 总， 系统 弹出 图 2.4.1 
所 示 的 “ 拖 动 ”对 话 框 。 





2.4.1 “ 拖 动 ”对 话 框 


第 多 章 Creo 运 动 仿真 与 分 析 入 门 





Step4. 采用 点 拖 动 记录 快照 1。 
(1) 在 “ 拖 动 ”对 话 框 中 确认 “点 拖 动 ”站 按钮 被 按 下 ， 在 机 构 中 单 击 图 2.4.2 所 示 的 。。。 
连 杆 1， 可 以 观察 到 连 杆 1 上 出 现 拖 动 点 (显示 为 小 方块 ， 拖 动 点 的 位 置 与 选择 连 杆 1 时 ”2。 


单 击 的 位 置 有 关 )， 如 图 2.4.3 所 示 。 ee 
拖 动 位 置 点 Se 


连 杆 1 





图 2.4.2” 拖 动 连 杆 1 图 2.4.3 快照 1 


(2) 移动 鼠标 ， 即 可 按照 机 构 的 连接 条 件 使 机 构 运 动 。 

(3) 拖 动 连 杆 1 至 图 2.4.3 所 示 的 大 致 位 置 ， 绸 单 击 鼠 标 左 键 。 

拖 动 元 件 时 鼠标 的 操作 说 明 如 下 : 

@ 鼠标 左 键 : 接受 当前 主体 的 位 置 。 

@ 中 标 中 键 { 取消 刚才 执行 的 拖 移 。 

@ 鼠标 右键 : 取消 刚才 进行 的 拖 移 ， 并 退出 “ 拖 动 ”对 话 框 。 

(4) 记录 快照 1。 单 击 对 话 框 当 首 快 思 区 域 中 的 看 按钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 1 
CSnapshotl ) 。 

注意 : 移动 时 不 要 按 住 鼠 标 左 键 不 放 ， 单 击 选择 拖 动 点 后 ， 松 开 左 键 再 移动 鼠标 。 

2.4.1 所 示 的 “ 拖 动 ”对 话 框 中 的 部 分 功能 按钮 说 明 如 下 : 

@ “: 显示 选 定 的 快照 ， 将 机 构 中 的 位 置 调整 为 快照 中 记录 的 位 置 。 

@ 入: 将 当前 快照 中 某 个 元 件 的 位 置 蔡 换 为 其 他 快照 中 的 位 置 ， 

@ 卫 : 以 当前 屏幕 中 的 元 件 位 置 替代 快照 中 的 全 右 约束 


位 置 

e@ 着， 选 定 的 快照 可 以 被 导入 到 工程 图 中 。 

@ 和 关 : 删除 选 定 的 快照 。 Ts 

Step5. 采用 定向 约束 记录 快照 2。 > 

CD) 在 “ 拖 动 "对 话 框 中 单 击 图 2.4.4 所 示 的 多 束 禾 

项 卡 ， 然 后 单 击 “ 定 向 ”按钮 JL， 
(2) 在 模型 中 选取 图 2.4.5 所 示 的 基 座 (base) 中 的 ”gg 


基准 平面 RIGHT 与 连 杆 1 (ROD 1) 中 的 基准 平面 TOP 
2.4.4 “约束 ”选项 卡 
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。。。 ”为 定向 参考 ， 定 义 这 两 个 平面 将 平行 定位 ， 如 图 2.4.6 所 示 。 
。。。 说 明 : 这 里 的 约束 仅 用 于 当前 快照 中 的 元 件 定 位 ， 元 件 的 拖 动 将 受到 约束 的 限制 ， 但 
es。 对 其 他 快照 以 及 机 构 原 先 的 机 械 连 接 均 无 影响 ， 


eee 选取 这 两 个 平面 





图 2.4.5 ”选取 定 问 参考 图 2.4.6 ”定向 结果 
图 2.4.4 所 示 的 “ 拖 动 ”对 话 框 中 的 “约束 ”选项 卡 部 分 功能 按钮 说 明 如 下 : 
品 


@ (对 齐 两 个 图 元 ) 选择 元 件 中 的 两 个 点 、 线 或 平面 对 齐 。 
e@ 三 (配对 两 个 图 元 )， 选择 两 个 平面 配对 。 
@ 症 ( 定 向 两 个 曲面 ): 选择 两 个 平面 使 其 平行 或 成 一 定 角 度 ， 角 度 值 可 以 在 “ 约 
束 ”选项 卡 下 方 的 “ 偏 移 ”文本 框 中 输入 。 
@ I (运动 轴 约 束 ): 通过 设置 运动 轴 的 值 来 指定 元 件 位 置 ， 
@ (主体 -主体 锁定 约束 ): 将 两 个 主体 锁定 在 一 起 。 
@ ”1 总 (启用 /禁用 连接 ) 将 机 构 中 的 某 个 连接 禁用 。 
@  % (删除 选 定 约束 )， 删除 选中 的 约束 。 
@ ”9 ( 仅 基 于 约束 重新 连接 ): 在 其 后 的 文本 框 中 可 以 输入 “对 齐 ” 与 “配对 ”的 
束 的 偏 移 距离 ， 以 及 “定向 ”约束 的 角度 和 “运动 轴 ” 约 束 的 值 。 
(3) 记录 快照 2。 单 击 对 话 框 当 前 快 时 区 域 中 的 得 按钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 2 
(Snapshot2 )。 
Step6. 玉 用 定 同 约束 记录 快照 3。 
(1) 在 “ 拖 动 ”对 话 框 中 单 击 儒 思 选项 卡 ， 如 图 2.4.7 所 示 ， 然 后 双击 “Snapshot1”， 
将 模型 位 置 调整 到 快照 1。 
(2) 单 击 拘束 选项 卡 ， 单 击 “ 运 动 轴 约 束 ”按钮 广 ， 选 取 图 2.4.8 所 示 的 运动 轴 为 定义 





对 象 。 
块 墅 ” 芍 束 选 此 运动 轴 
he snapshotl \ 
Snapshot? . 
Ed 
站 
I 
x 
图 2.4.7 “快照 ”选项 卡 图 2.4.8 ”选取 运动 轴 
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(3) 在 图 2.4.9 所 示 的 加 按钮 右 侧 的 文本 框 中 输入 值 -15， 并 按 Enter 键 。 
(4) 记录 快照 3。 单 击 对 话 框 当 症 人 息 区域 中 的 得 按钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 3 。。。 
(Snapshot3)， 如 图 2.4.10 所 示 。 eee 








2.4.9 输入 约束 值 2.4.10 快照 3 





Step7. 再 生 模 型 。 单 击 模 娃 功能 选项 卡 操作 区域 中 的 “重新 生成 ”按钮 号 ， 再 生 


Step8. 保存 机 构 模 型 。 

说 明 : 

@ 要 将 “快照 ”用 作 机 构 装 置 的 分 解 状态 ， 可 在 “ 拖 动 ”对 话 框 中 的 快 思 选项 卡 中 
选取 一 个 或 多 个 快照 ,然后 单 击 面 按 钮 ,这样 这 些 快 照 便 可 在 “装配 模块 ”和 “ 工 
程 图 ”中 用 作 分 解 状 态 。 如 果 改 变 快 照 ， 分 解 状态 也 会 改变 。 当 修改 或 删除 一 个 
快照 ， 而 分 解 状态 在 此 快照 中 处 于 使 用 状态 的 时 候 ， 需 注意 以 下 几 点 : 

回 “对 快照 进行 的 任何 修改 将 反映 在 分 解 状态 中 。 

加 ”如果 删除 快照 ， 会 使 分 解 状态 与 快照 失去 关联 关系 ， 分 解 状 态 仍然 可 用 ， 但 
独立 于 任何 快照 。 如 果 接 着 创建 的 快照 与 删除 的 快照 同名 , 分 解 状态 就 会 与 新 
快照 关联 起 来 。 

@ 在 “ 拖 动 对话 框 的 为 麻 选项 卡 中 单 击 按钮 亚 (主体 - 主体 锁定 约束 )， 然 后 先 
选取 一 个 寻 引 主体 ， 再 选取 一 组 要 在 拖 动 操 作 期 间 锁 定 的 随 动 主体 ， 则 拖 动 过 程 
中 随 动 主体 相对 于 导 引 主体 将 保持 固定 ， 它 们 之 间 就 如 同 粘 接 在 一 起 ， 不 能 相互 
运动 。 这 里 请 注意 下 列 两 点 : 

加 ”要 锁定 在 一 起 的 主体 不 需要 接触 或 邻接 。 

回 关闭 “ 拖 动 ”对 话 框 后 ， 所 有 的 锁定 将 被 取消 ， 也 就 是 当 开 始 新 的 拖 移 时 ， 
将 不 锁定 任何 主体 或 连接 。 


2.5 定义 电动 机 


在 Creo 的 仿真 中 ， 能 使 机 构 运 动 的 “驱动 ”有 伺服 电动 机 、 执 行 电动 机 和 力 / 扭 滤 等 。 
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其 中 伺服 电动 机 最 常用 ， 当 两 个 主体 以 单个 自由 度 的 连接 进行 装配 时 ， 伺 服 电动 机 可 以 驱 
动 它们 以 特定 方式 运动 。 添 加 伺服 电动 机 ， 是 为 机 构 运 行 作 准备 。 电 动机 是 机 构 运动 的 动 
力 来 源 ， 没 有 电动 机 ， 机 构 将 无 法 进行 仿真 。 

在 机 构 模块 中 添加 伺服 电动 机 有 下 面 两 种 操作 方法 : 

方法 一 : 在 图 2.5.1 所 示 的 机 构 功能 选项 卡 中 单 击 揪 X 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ” 按 
钮 3. 

方法 二 : 如 图 2.5.2 所 示 ， 右 击 机 构 树 中 的 名 最 节点 ， 选 择 新 建 命令 。 

本 节 将 继续 以 上 一 小 节 的 模型 为 例 ， 介 绍 添加 伺服 电动 机 的 基本 操作 过 程 ， 其 他 驱动 
类 型 以 及 伺服 电动 机 的 运动 方式 在 本 书 的 后 续 章 节 中 再 行 介绍 。 








r 机 构 树 
这 机 栋 
号 
演 染 ” 大体 模 询 工具 ”视图 . re = 
eb DFE/ k ee 
和 玫 | 癌 枯 电 | 区 |。 贡 呈 | 到 0 
"| 动 iL | 六 居 性 ”全 ， 局 和 了 服 


连接 插 信 尾 性 和 条 件 罗 力 新 建 | 
六 ” 弹 答 


图 2.5.1 机 构 功能 选项 卡 图 2.5.2 ”机构 树 


Stepl. 将 工作 目录 设置 为 Di:\creo3.16\work\ch02.05， 打 开 文 件 linkage_mech.asm。 

Step2. 进入 机 构 模块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 运动 ”区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 *， 
进入 机 构 模块 。 

Step3. 选择 命令 。 单 击 插入 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 .》， 系 统 弹出 图 2.5.3 所 示 
的 “伺服 电动 机 定义 ”对 话 框 。 

Step4. 选取 参考 对 象 。 选 取 图 2.5.4 所 示 的 销 连接 为 参考 对 象 。 


伺服 电动 机 定 儿 
名 称 


Servellotorl 


类 型 软 施 
从 动 图 元 
入 运动 四 

a 选 此 销 连接 





2.5.3 “伺服 电动 机 定义 ”对 话 框 2.5.4 选取 参考 对 象 
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Step5. 设置 参数 。 单 击 “ 伺 服 电动 机 定义 ”对 话 框 中 的 蓝 原 选项 卡 ， 在 “定义 运动 轴  。。。 


设置 ”按钮 亦 右 侧 的 下 拉 列 表 中 选择 这 席 选 项 ,在 “ 模 ” 下 拉 列 表 中 选择 这 本 选项 , 在 “A” 。。。 
文本 框 中 输入 值 60， 如 图 2.5.5 所 示 。 pe 

说 明 : 这 里 设置 的 参数 含义 是 定义 连 杆 1 和 基 座 之 间 的 “ 销 (pin ) "连接 为 参考 对 象 ， 。。。 
在 销 连 接 的 约束 下 ， 由 于 基 座 固定 ， 连 杆 1 相对 于 基 座 绕 * 轴 对 齐 * 中 的 轴线 进行 匀速 旋转 。。。 
运动 ， 角 速度 为 60”/s ( 度 每 秒 ) 。 oa 


伺服 电动 机 定 儿 
名 称 


Servellotorl 


类 型 轮 廊 
范 
[这 | 速度 
初始 角 
7 当前 证 
加 速度 
常 里 
笠 直 
余弦 
图 形 SOCA 
口 位 轩 二 
抛物 线 
[Mf 速度 多项式 
口 在 单独 图 形 中 口 加 证 度 
用 户 定 祥 





图 2.5.5 “轮廓 ” 选项 卡 


Step6. 单 击 对 话 框 中 的 ， 列 定 按钮 ， 完 成 伺服 电动 机 的 定义 ， 此 时 机 构 中 将 显示 图 
2.5.6 所 示 的 伺服 电动 机 符号 。 
Step7. 再 生 模 型 。 单 击 模型 _ 功 能 选项 卡 操作 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 号 ， 再 生 
模型 。 
Step8. 保存 机 构 模 型 。 
说 明 : 
@ 如果 需要 修改 电动 机 的 和 参数, 可 以 右 击 图 2.5.7 所 示 的 机 构 树 中 对 应 的 伺服 电动 机 
节点 ， 选 择 妆 命令 ， 即 可 返回 到 “伺服 电动 机 定义 ”对 话 框 ， 可 以 在 该 对 话 框 中 
重新 定义 参数 . 
@ 单 击 大 型 选项 卡 中 的 民 问 按钮 ， 可 以 反 转 伺服 电动 机 的 旋转 方向 。 
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3 机 械 
ke 最 | 主体 

J 重心 
* 俯 连接 
7 YY 电动 机 

7 SY 伺服 

EF 人 Servollotorl (VEL - LINEAGE | 六 六 昌 扣 作 : 

团 力 可 
时 弹 复 
阻尼 器 请 | 复制 
沽 衬 喜 载荷 
中 力 / 扫 距 关 。 量 际 
副 初始 条 性 日 信息 * 
总 终止 条 件 Eee 


图 2.5.6 定义 伺服 电动 机 图 2.5.7 机 构 树 





ee 伺服 电动 机 符号 






2.6 ”定义 机 构 分 析 


当 机 构 模型 创建 完成 并 定义 伺服 电动 机 后 , 便 可 以 对 机 构 进行 基本 的 位 置 分 析 。 在 Creo 
机 构 模 块 中 ， 可 以 进行 位 置 分 析 、 运 动 分 析 、 动 态 分 析 、 静 态 分 析 和 力 平衡 分 析 ， 不 同 的 
分 析 类 型 对 机 构 的 运动 环境 要 求 也 不 同 。 

使 用 位 置 分 析 模 拟 机 构 的 运动 ， 可 以 记录 在 机 构 中 所 有 连接 的 约束 下 各 元 件 的 位 置 数 
据 ， 分 析 时 可 以 不 考虑 重力 、 质 量 和 摩擦 等 因 系 ， 因 此 只 要 元 件 连接 正确 ， 并 定义 伺服 电 
动机 便 可 以 进行 位 置 分 析 。 

在 机 构 柑 块 中 定义 机 构 分 析 有 下 面 两 种 操作 方法 : 

方法 一 : 在 图 2.6.1 所 示 的 加 物 功能 选项 卡 中 单 击 人 3 四 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 


按钮 从 . 
方法 二 : 如 图 2.6.2 所 示 ， 右 击 机 构 树 中 的 蕊 机 节点 ， 选 择 章 建 命令 。 
守 四 湛 人 
帮 棉 回收 测量 多 蜀 新 
劳 析 > 团 回放 | 新建 
图 2.6.1 机 构 选 项 卡 图 2.6.2 机 构 树 


本 看 将 继续 以 上 一 小 节 的 模型 为 例 ， 介 绍 定义 基本 位 置 分析 的 操作 过 程 。 
Step1. 将 工作 目录 设置 为 Di:\creo3.16\work\ch02.06， 打 开 文 件 linkage_mech.asm。 
Step2. 进入 机 构 模块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 “运动 区域 中 的 “机 构 ” 按 钮 5， 


进入 机 构 模块 。 
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Step3、 选 择 命令 。 单 击 “分析” 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 兴 ,， 系 统 弹出 图 2.63 所 ”。。。 


@@@ 
示 的 “分 析 定 义 ” 对 话 框 。 和 
分 折 定 兴 Re 
@@@ 
名 称 eee 
MnalvsisDeftinitionl @@@ 
@g@@ 
类 型 eee 
Es 1 位 置 Gr 
™ CT O00 
首选 项 电 & ; 
和 pe 
开始 时 间 
终止 时 间 | 长 度 和 帆 数 
, 帧 频 和 由 涩 


帖 痢 
帆 上 二 
最 小 间 隅 


磷 定 的 图 元 





图 2.6.3 “分 析 定 义 ” 对 话 框 


2.6.3 所 示 的 “分 析 定 义 ? 对 话 框 直 达观 选项 卡 中 的 部 分 选项 说 明 如 下 : 

@ 图形 显示 区 域 : 用 于 设置 运动 的 开始 时 间 、 终 止 时 间 和 动画 时 域 。 

于 让 时 间 : 设置 机 构 开 始 运行 的 时 间 。 

长 度 和 怖 数 ， 使 用 攻关 可 可 、[EE 问 站 [天 天 有 六 轩 动 画 时 域 . 

帧 师 和 帧 数 ， 使 用 项 频 和 | 瑚 数 设置 动画 时 域 。 

罕 止 时间 |， 设置 机 构 终 止 的 时 间 ， 

入 涩 ;设置 动画 时 域 的 总 帧 数 ， 总 帧 数 = 帧 频 x (终止 时 间 - 开 始 时 间 ) +1， 
珊 列 :设置 动画 时 域 的 帧 频 ， 即 动画 运行 时 的 每 秒 采 样 帧 数 ， 帧 频 越 大 动画 





邓 区 多 多 铀 


运行 越 慢 . 
回 。 晤 下 间隔 ， 动画 运行 时 每 帧 之 间 的 采样 时 间 间 隔 ， 与 帧 频 同 步 设置 动画 运行 速 
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度 ， 最 小 间隔 =1/ 帧 频 。 
e@ ” 剖 定 的 图 元 区域 .设置 机 构 运行 时 锁定 的 主体 或 连接 、 
回 地 (创建 主体 锁定 ) : 单 击 该 按钮 后 首先 需要 选取 锁定 主体 的 参考 元 件 ， 然 
后 可 以 选择 其 他 主体 与 参考 元 件 锁定 在 一 起 ; 如 果 单 击 该 按钮 按 鼠 标 中 键 后 再 
选择 主体 ， 则 可 以 将 选择 的 主体 锁定 在 基础 (预先 定义 固定 的 主体 ) 之 上 , 在 
运动 分 析 时 ， 锁 定 的 主体 之 间 相 对 固定 。 
加 1 (创建 连接 锁定 ) : 单 击 该 按钮 ， 选 择 一 个 连接 后 按 和 鼠标 中 键 ， 则 该 连接 
在 运动 分 析 时 固定 在 当前 的 配置 ， 不 发 生 运 动 . 
回 总 (启用 /禁用 连接 ) : 单 击 该 按钮 ， 选 择 一 个 连接 后 按 和 鼠标 中 键 ， 则 该 连接 
在 运动 分 析 时 禁用 。 
回 ” 关 (删除 图 元 ) : 删除 选中 的 锁定 项 目 。 
Step4. 定义 分 析 类 型 。 在 味 型 下拉 列表 中 选择 位 置 选项 。 
Step5. 定义 图 形 显示 。 在 首选 项 选项 卡 的 葡 止 时 间 文本 框 中 输入 值 20。 
Step6. 定义 初始 配置 。 在 加 痊 配 置 区 域 中 选择 加 快照 : 单 选项 ， 在 右 侧 的 下 拉 列 表 中 选 
择 快照 aapsho 共 为 初始 配置 ， 然 后 单 击 宛 按钮 。 
Step7. 定义 电动 机 设置 。 单 击 电动 机 选项 卡 ， 在 图 2.6.4 所 示 的 界面 中 可 以 添加 或 移 除 
仿真 时 运行 的 电动 机 ， 也 可 以 设置 电动 机 的 开始 和 终止 时 间 。 在 本 例 中 ， 采 用 系统 默认 的 设 








上 
分 析 定 义 
名 称 
类 型 
位 置 
首选 项 电动 机 
电动 机 自 二 
FT] 开 恕 经 上 | Es 
下 
品 
由 








2.6.4 “电动 机 ”选项 卡 


2.6.4 所 示 的 “分 析 定 义 ” 对 话 框 电动 杞 选项 卡 中 的 部 分 选项 说 明 如 下 : 
@ ”电动 机 : 当 机 构 中 有 多 个 电动 机 时 ， 选 择 当 前 运行 中 的 电动 机 ， 
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@ 自 和 至 :; 单 击 下 方 的 “开始 ”和 “终止 ”字符 ,可 以 设置 电动 机 的 启动 和 结 eee 


@@@ 

时 间 。 eee 

Es @@@ 

@ 写 |: 添加 新 的 电动 机 设置 行 。 ee 

@ 时 : 移 除 选 定 的 电动 机 设置 行 . 0 

® 里 :添加 所 有 电动 机 至 当前 仿真 中 de 

Step8. 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 至 行 8B) 按钮 ， 查 看 机 构 的 运行 Cb 

状况 。 

说 明 : 


@ 当 分 析 结果 运行 完成 后 , 不 管 是 否 修改 了 分 析 参 数 , 如 果 再 次 单 击 恶 行 乌 ) 按钮， 
系统 都 会 弹出 图 2.6.5 所 示 的 “确认 ”对 话 框 ， 提 示 是 否 要 履 盖 上 一 组 分 析 结 果 。 
因此 ， 如 果 需 要 得 到 多 组 新 的 分 析 结果 ， 需 要 再 次 单 击 “机 构 分 析 ” 按 钮 锅 新 建 

多 组 机 构 分 析 。 

@ 当 机 构 连接 装配 错误 ， 机 构 无 法 运行 和 时， 系统 会 弹出 图 2.6.6 所 示 的 “错误 ”对 话 

框 ， 此 时 要 终止 仿真 并 检查 机 构 的 连接 。 


千 误 - 装配 上 失 册 ! x 





趟 能 满足 机 构 约 束 。 
天 法 姐 装 机构。 
[Wf 失败 时 发 出 获 肯 
中 目 继续 
图 2.6.5 “确认 ”对 话 框 图 2.6.6 “错误 ”对 话 杠 
@ 仿真 运行 过 程 中 ,界面 右 下 方 会 显示 图 2.6.7 所 示 的 进度 条 , 显示 仿真 的 运行 进度 ， 


单 击 其 中 的 | 加 边 钮 可 以 强行 终止 仿真 进度 ， 
Step9. 完成 运动 分 析 。 单 击 ”前 雷 ”完成 运动 分 析 。 
说 明 : 此 时 在 机 构 树 中 将 显示 一 组 分 析 结 果 及 回放 结果 ， 如 图 2.6.8 所 示 。 右 击 加 久 节 
点 下 的 分 析 结 果 SmalvsisDefinitioni (性 置 ) ， 即 可 对 当前 结果 进行 编辑 、 复 制 和 删除 等 操作 。 





kb SY 电动 机 


烧 阻 尼 器 3 
总 衬 套 载 茶 
二 力 / 扫 距 昌 | 喇 全 
带 初始 条 件 XK ”用 除 
况 终止 条 件 运行 
站 分 析 
人 hnalysishefinitionl 目 信息 _，? 
“| 加 |.e*| 出 | 
图 2.6.7 仿真 进度 条 图 2.6.8 ”机 构 树 
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Step10. 保存 回放 结果 。 
(1) 单 击 机 构 功能 选项 卡 分 析 " 区 域 中 的 “回放 ”按钮 加， 系统 弹出 图 2.6.9 所 示 的 
“回放 ”对 话 框 。 


人 世 
茹 果 集 
dh analyrsisDefinitionl = 





帮 撞 检测 设 直 - - - 
尺 片 进度 表 显示 衔 头 
i 显示 时 间 

Wi 默认 进度 表 


图 2.6.9 “回放 ”对 话 框 


(2) 在 “回放 ”对 话 框 中 单 击 “ 保 存 ” 按 钮 回 ， 系 统 弹出 “保存 分 析 结 果 ” 对 话 框 ， 
采用 默认 的 名 称 ， 单 击 二 各 看 | 按钮 ， 即 可 保存 仿真 结 

(3) 单 击 其 中 的 _ 夫 财 按钮， 关闭 “回放 ”对 话 框 。 

说 明 : 右 击 机 构 树 日 训 节点 下 mnalysspefinitionl， 人 选择 保 仔 命令 ， 也 可 以 保存 回放 结果 。 

Step11. 再 生 模型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 染 作 区域 中 的 “重新 生成 ”按钮 苇 ， 再 生 
模型 。 


Step12 你 存 机 构 模型 。 





2.7 ”查看 回放 并 输出 结果 


完成 一 组 仿真 后 ， 可 以 将 机 构 的 运动 状况 输出 为 视频 文件 ， 也 可 以 根据 结果 对 机 构 的 
运行 情况 、 关 键 位 置 的 运动 轨迹 、 运 动 状 态 下 组 件 干涉 等 进行 进一步 的 分 析 ， 以 便 检 验 和 
改进 机 构 的 设计 。 

本 节 将 继续 以 上 一 小 节 的 模型 为 例 ， 介 绍 查 看 回放 并 输出 视频 文件 的 一 般 操作 过 程 。 

Stepl. 将 工作 目录 设置 为 Di:\creo3.16\work\ch02.07， 打 开 文 件 linkage_mech.asm。 

Step2. 进入 机 构 模块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 运动 ”区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 *， 
进入 机 构 模 块 。 

Step3. 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 分析 区域 中 的 “回放 ”按钮 四 ， 系 统 弹 出 图 
2.7.1 所 示 的 “回放 ”对 话 框 (一 )。 


回放 


人 回 XX 
结果 集 


兢 撞 检测 设 次 - - - 
影片 进度 表 ”显示 葡 头 
显示 时 间 
竺 认 进 度 表 





关闭 
2.7.1 “回放 ”对 话 框 (一) 
Step4. 打开 回放 结果 。 在 “回放 ”对 话 框 中 单 击 “打开 ”按钮 中 ， 系 统 弹出 图 2.7.2 
所 示 的 “选择 回放 文件 ?对 话 框 , 选择 结果 文件 AnalysisDefinition1.pbk, 然后 单 击 ” 打开 | 
按钮 ， 系 统 返回 到 “回放 ”对 话 框 (二 )， 如 图 2.7.3 所 示 。 


选择 回放 交 件 。 


和 本 | 人 本 本 7 3 TOOT k 


昼 组 织 ~ 小 视图 ~ 让 工具 ~ 
公用 次 件 夹 | 一 ox 
纪 桌面 | MalysisDetinitionl. pbk 
筷 我 的 交 档 
周 vain7 


六 工 作 目录 
稚 - 网 上 部 居 攀 忻 和 名: analzrsasnatititiotl ttk 修改 日 期 三 26-o 一 12 04:00:48 FY 


妈 件 客 二 | ahaiyrsisDefiniticnl phk 类 型 机 构 回 前 京 件 .Bbk) | 
> 冯 件 卖 桂 ”打开 |- 取消 (Cc) 
图 2.7.2 “选择 回放 文件 ”对 话 框 





Step5. 播放 回放 。 单 击 “ 回 放 ” 对 话 框 中 的 “播放 当前 结果 集 ” 按 钮 他 |， 系 统 弹出 图 
2.7.4 所 示 的 “动画 ”对 话 框 ， 拖 动 播放 速度 控制 滑 块 至 图 2.7.4 所 示 的 位 置 ， 单 击 “ 重 复 
播放 ”按钮 | |， 然 后 单 击 “ 播 放 ” 按 钮 。 PP _， 即 可 在 图 形 区 中 查看 机 构 运 动 。 








回放 


人 多 回 Xx 
结果 集 
dh nalysisDefinitionl 


故 撞 检测 设置 - - - 


影片 进度 表 显示 衡 头 
Mf 显示 时 间 
[WwW 黑 认 进度 表 


at 一 全 [E 


反共 - - - 


拖 动 滑 块 至 此 位 置 





图 2.7.3 “回放 ”对 话 框 (二 ) 图 2.7.4 “动画 ”对 话 框 
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图 2.7.3 所 示 的 “回放 ”对 话 框 中 的 部 分 选项 说 明 如 下 : 
: 播放 当前 结果 集 。 
区 : 打开 一 组 结果 集 。 
国 司 : 保存 当前 结果 集 。 
一 下 hephiumw 
e@ 上 声 : 将 当前 结果 集 导出 为 FRA 文件 ，FRA 格式 文件 是 记录 每 帧 零件 位 置信 息 
的 文本 文件 ， tse 
@ ” 自 : 创建 运动 包 络 体 . 
e  ” 态 简 检测 认 站 ... . 单 击 该 按钮 ， 系 统 弹 出 “碰撞 检测 设置 ”对 话 框 ， 可 以 设置 
仿真 时 是 否 进行 碰撞 检测 。 
e@ ia 选中 该 复 选 框 ， 则 播放 仿真 结果 时 显示 时 间 。 
Yi 加 认 进度 表 : 取消 该 复 选 框 ， 可 以 在 图 2.7.5 所 示 的 “回放 ”对 话 框 (三 ) 中指 
定 播 放 的 时 间 段 ， 具 体操 作 方法 是 指定 开始 和 终止 时 间 秒 数 后 ， 单 击 * 按钮。 
到 2.7.4 所 示 的 “动画 ”对 话 框 中 各 按钮 的 说 明 如 下 : 


© : 向 前 播放 © a 显示 下 一 帧 

e 图  : 停止 播放 e。 ”了 .将 结果 推进 到 结尾 
. 》 .向 后 播放 @ | | 重复 结果 

@ 吊 ;将 结果 重新 设置 到 开始 @ 一 了 : 在 结尾 处 反 转 

e@ I :显示 上 一 帧 @ 速度 滑 杆 : 改变 结果 的 速度 


回放 x 
和 多 回 X BB 窜 
结果 集 
dh analysisDefinitionl 
三 撞 检 测 训 机- - - 
影片 进度 表 ”显示 箭头 
Wi 显示 时 间 
点 从 进度 表 
开 输 时 间 疼 止 时 间 


开始 | 
终 上 | |5 


+ ， 生 ~ 
关闭 
图 2.7.5 “回放 ”对 话 框 (三 ) 
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2.7.5 所 示 的 党 请 旭 度 表 选项 卡 中 的 有 关 选 项 和 按钮 的 含义 如 下 : 
@ ”开始 :指定 要 查看 片段 的 起 始 时 间 ， 
@ ”等 止 . 指定 要 查看 片段 的 结束 时 间 。 若 起 始 时 间 大 于 终止 时 间 ， 就 可 以 反 向 播放 
影片 。 
十 |， 指定 起 始 时 间 和 终止 时 间 后 ， 单 击 此 按钮 可 以 向 回放 列表 中 增加 片段 ， 通 
过 多 次 将 其 增加 到 列表 中 ， 可 以 重复 播放 该 片段 。 

@ 宇 : 更 新 影片 段 。 如 改变 了 回放 片段 的 起 始 时 间或 终止 时 间 ， 单 击 此 按钮 ， 系 统 

立即 更 新 起 始 时 间 和 终止 时 间 。 

e@ 和 闪 : 删除 影片 段 。 要 删除 影片 段 ， 选 取 该 片段 并 单 击 此 按钮 

Step6. 输出 视频 文件 。 

(1) 单 击 “ 回 放 ” 对 话 框 中 的 “停止 播放 ”按钮 国 ”， 然 后 单 击 “ 重 置 动画 到 开 
始 ” 按 钮 “ 御 “， 结 束 动画 的 播放 。 

(2) 单 击 “ 回 放 ” 对 话 框 中 的 “录制 动画 为 MPEG 文件 ”按钮 者 获 ... ， 系统 弹出 “ 捕 
获 ” 对 话 框 。 在 该 对 话 框 中 采用 图 2.7.6 所 示 的 设置 ， 然 后 单 击 ” 强 下 按钮， 机构 开始 
运行 输出 视频 文件 。 

(3) 在 工作 目录 中 播放 视频 文件 “LINKAGE_MECH.mpg” 查 看 结果 。 





捕 著 x 

名 称 

LINEAGE | 后 
类 型 

MPEG 

图 像 尺 十 
宽度 : | 532 像素 
高 度 : 450 像 索 

fi 恋 定 长 宽 比 

质量 

| 照片 梁 泻 染 帖 

帆 睫 

25 帧 /种 

区 定 “| 取消 


2.7.6 “捕获 ”对 话 框 


图 2.7.6 所 示 的 “捕获 ”对 话 框 中 的 部 分 选项 说 明 如 下 : 
@ 名称: 设置 输出 文件 的 名 称 。 
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车 : 设置 输出 文件 的 保存 路 径 ， 黑 认 路 径 在 当前 工作 目录 中 。 
关 旦 : 设置 输出 结果 的 类 型 ， 除 MPEG 格式 外 ， 还 可 以 输出 JPEG、TIFF、BMP 
和 AVI 格式 的 文件 。 
质量 ， 选中 该 区 域 的 喇 照片 领 泻 淋 帧 选项 ， 则 输出 的 图 片 和 视频 文件 的 每 一 帧 均 按 
默认 的 演 染 设置 进行 演 染 。 在 输出 结果 为 视频 文件 时 ,系统 需要 较 长 的 处 理 时 间 ， 
也 较 占 用 系统 资源 ， 读 者 可 以 打开 随 书 光盘 中 的 DD:\creo3.16\work\ch02.07\ok\ 
LINKAGE_MECH 1.mpg” 文 件 查看 效果 。 
@ 晤 独 : 用 于 设置 视频 的 时 间 ， 根 据 分 析 时 的 视频 总 帧 数 ， 视 频 时 间 = 总 帧 数 / 帧 频 。 
Step7. 单 击 “动画 ”对 话 框 中 的 到 时 按钮， 系统 结束 回放 并 返回 到 “回放 ”对 话 框 ， 
单 击 其 中 的 | 关闭 按钮 关闭 对 话 框 。 
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第 吗 章 机 构 连接 与 机 构 创 建 





Creo 运动 仿真 和 分 析 是 基于 组 件 进行 的 ， 在 装配 时 使 用 机 械 约 束 集 来 
连接 元 件 ， 然 后 进入 到 机 构 模 块 即 可 进行 运动 仿真 和 基本 运动 分 析 。 本 章 主要 介绍 各 种 机 
构 连 接 类 型 的 概念 及 创建 方法 ， 主 要 包括 以 下 内 容 。 


@ 机构 连接 与 自由 度 @ 刚性 (Rigid ) 连接 

@ 销 (Pin) 连接 @ 焊 颖 (Weld) 连接 

@ 清 块 (Slider ) 连接 @ 楷 (Solt) 连接 

e 圆柱 (Cylinder ) 连接 @ 常规 (General ) 连接 

@ 平面 (Planar ) 连接 @ 6 自由 度 (6DOF) 连接 
e@ 球 (Ball) 连接 @ 万 向 (Gimbal) 连接 


@ 轴承 (Bearing ) 连接 


3.1 ”机构 连接 与 自由 度 


自由 度 是 指 一 个 主体 〈 蛙 个 元 件 或 多 个 元 件 ) 具有 可 独立 运动 方 回 的 数目 。 对 于 空间 
中 不 党 任何 约束 的 主体 ， 具 有 6 个 目 由 度 ， 治 空间 参考 坐标 系 X 轴 、Y 轴 和 ZZ 轴 平 移 和 旗 
转 。 而 当主 体 在 平面 上 运动 时 ， 具 有 3 个 目 由 度 ， 褒 平面 参考 坐标 系 X 轴 、Y 轴 和 平面 内 
旋转 。 创 建 机 构 模 型 时 使 用 “连接 ”来 疤 配 元 件 ， 就 是 通过 机 械 约束 集 来 减少 主体 的 目 由 
度 ， 使 其 可 以 按 要 求 进行 独立 的 运动 。Creo 提供 了 多 种 “连接 ”类 型 ， 各 种 连接 类 型 允许 
不 同 的 运动 目 由 度 ， 每 种 连接 类 型 都 与 一 组 预定 义 的 约束 集 相关 联 。 使 用 “连接 ”来 装配 
元 件 时 ， 权 注意 每 种 连接 提供 的 目 由 度 ， 以 及 创建 连接 所 需要 的 约束 集 。 

创建 机 构 时 ， 还 要 注意 机 构 中 的 元 余 约 束 。 元 余 约 束 是 指 在 元 件 已 达到 约束 目的 的 情 
况 下 ， 依 然 癌 元 件 添加 与 现 有 约束 不 冲突 的 连接 或 约束 。 例 如 对 于 一 组 刚性 连接 的 元 件 ， 
再 语 加 一 个 约束 限制 茶 个 方向 上 的 平移 ， 这 个 约束 就 是 元 余 约 束 。 元 余 约 束 一 般 情 况 下 不 
会 影响 机 构 的 运动 状态 分 机 ， 但 涉及 机 构 的 力 分 析 时 ， 必 须 考 碟 元 余 约 束 的 影响 。 

图 3.1.1 所 示 的 “元 件 放 置 ” 操 控 板 的 连接 列表 中 显示 了 可 用 的 机 械 连 接 ， 每 种 连接 的 
运动 状况 及 目 由 度 说 明 如 下 。 
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@ ”站 刚性 刚性 (Rigid ) 连接 : 两 个 元 件 固定 在 一 起 ， 自 由 度 为 0。 

e  * 销 销 (Pin) 连接 : 元 件 可 以 绕 配合 轴线 进行 旋转 ， 旋 转自 由 度 为 1， 平 移 自 
由 度 为 0。 

@ 叱 洽 品 滑 块 (Slider) 连接 : 元 件 可 以 沿 配 合 方向 进行 平移 ， 旋 转自 由 度 为 0, 平 
移 自 由 度 为 1 

e 汤加 柱 圆 柱 (Cylinder ) 连接 : II 
旋转 自由 度 为 1， 平移 自由 度 

@ ”是 陪 面 平面 (Planar ) 连接 : kms tantnt hata 
线 旋 转 ， 旋 转自 由 度 为 1， 平 移 自由 度 


e oo 行 空间 旋转 ， 旋 转自 由 度 为 3， 平移 
自由 度 为 

@ 上品 焊 竹 焊 颖 ( Weld ) 连接 : | 固定 在 一 起 ， 自 由 度 为 0 

@ ”~ 避 轴 汪 轴承 (Bearing ) 连接 : 元 件 可 以 绕 配合 点 进行 空间 旋转 ， 也 可 以 沿 指 定 方 


向 平移 ， 旋 转自 由 度 为 3， 平移 自 由 度 

e@ 漆 富 规 常 规 (General ) 连接 : errant 自由 度 根据 约束 的 结果 
来 判断 

@ ;全 6D06 自由 度 (6DOF ) 连接 : 元 件 可 以 在 任何 方向 上 平移 及 旋转 ， 旋 转自 由 度 
为 3， 平 移 自 由 度 为 

@ ran 元 件 可 以 绕 配合 坐标 系 的 原点 进行 空间 旋转 ， 旋 转 
自由 度 为 3， 平移 自 由 度 

e@e 这 亿 槽 (Solt) 连接 : pvp 


文件 ~ | 模型 ”分析 注释 演 染 ”人体 模型 工具 视图 应 用 程序 框架 元 伴 或 食 PPO-QO 





[YX br 手 - 辆 四 中 状况 : 未 完成 达 接 定 X。 邑 回 iI . 
破 间 | 移动 
局 Connection_51 ( 销 ) 
» 和 
选择 元 件 项 
选择 装配 项 
@ 平移 
四 况 上 
未 元 成 广 接 定 X。 加 烛 久 
~8 轴承 
到 常规 
Ee 6DOF 
mL 万 回 
~9 楼 


3.1.1 “元 件 放置 ”操控 板 


3.2 销 (Pin) 连接 





销 连 接 是 最 基本 的 连接 类 型 ， 销 连接 的 连接 元 件 可 以 绕 轴 线 转 动 , 但 不 能 沿 轴线 平移 。 。。 e 


销 连 接 需要 选取 一 组 轴线 、 边 线 或 柱 面 设置 轴 对 章 约束 ， 以 定义 销 连接 的 旋转 轴 ， 还 需要 。。。 

一 个 平面 配对 (对齐) 约束 或 点 对 齐 约 束 ， 以 限制 连接 元 件 沿 轴线 的 平移 。 销 连接 提供 一 、。。。 

个 旋转 自由 度 ， 没 有 平移 自由 度 。 Ww 
举例 说 明 如 下 : 


Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo3.16\work\ch03.02\。 

Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 pin_asm， 选 取 mmns_asm_desi 印 模板 。 

Step3. 引入 第 一 个 零件 。 单 击 模型 功能 选项 不 。 ”区域 中 的 “组 装 ” 按 钮 屿 ， 
选择 模型 文件 shaft.prt， 然 后 单 击 | ”打开 “| 按钮 。 

Step4. 完全 约束 放置 第 一 个 零件 ,在 “元 件 放 置 ”操控 板 中 单 击 总 旦 按钮 , 在 约束 类 型 
下 拉 列 表 中 选择 且 默认 选项 ， 单 击 操控 板 中 的 半 按 钮 。 

Step5. 引入 第 二 个 零件 。 单 击 挤 型 功能 选项 卡 。 RE” ”区 域 中 的 “组 装 ” 按 钮 旺 ， 
打开 名 为 bush.prt 的 零件 。 

Step6. 创建 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 匡 销 选项 ， 如 图 3.2.1 所 示 。 








支 件 ”| | 模型 ”分析 注释 党 染 ”人 体 模型 ” 工具 ”视图 ”应 用 程序 ”框架 | | 元 立 “PD 合 "@ 


喝 ||iy| [ 邓 生 | 重合 0. 0 由 .| 状 兄 : 未完 成 连接 定 勾 。 加 | 可 | 有 


kk 





破 | 移动 | 选项 | 挠 性 | 属性 


罩 Cormection 51 ( 稍 } 约束 已 启用 
上 # 轴 对 齐 用 户 定 炙 
加 区 六 
选择 元 件 项 Ee 了 网 性 
选择 装配 项 = 2 销 


二 平移 位 移 虽 圆柱 
0 00 反 向 志 , 平面 


本 扰 吕 re 


3.2.1 “元 件 放 置 ”操控 板 


(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 豆 豆 按钮 ,分别 选取 图 3.2.2 中 的 两 条 轴 
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线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 。 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 





放下 | 界面 如 图 3.2.3 所 示 。 


和 轴 对 齐 : 选取 这 两 条 轴线 


\ 
a 
~- 平移: 
和 : 


是 Connection 1 ( 填 ) 
轴 对 齐 
中 平移 


Ej BVsH: 曲面 :F5 拉 伸 _1) 
人 sHAFT: 曲面 :75 科 伸 _1) 


入 旋转 轴 


新 建 集 


选取 这 两 个 表面 


3.2.2 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 


光束 已 局 用 
区 束 尖 型 


|] 重合 @ 一 一 一 一 一 一 一 > 


坑 称 
0.00 民 冉 
3.2.3 “放置 “界面 


分 别 选 取 图 3.2.2 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 此 时 





] [ 距离 


口 


说 明 ， Ea 3.2.3 所 示 的 总 下 界面 中 单 击 坚 癌 按钮 ， 可 以 反 转 轴 对 齐 和 面 对 齐 的 方 


次 率 类 型 区域 的 下 拉 列 表 中 选择 || 距离 选项 , 可 以 在 含 移 文本 框 中 设置 





两 平面 的 平行 距离 。 
(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 图 3.2.3 所 示 的 下 二 界面 中 单 击 口 旋转 灿 选 项 ， 选 取 图 3.2.4 
所 示 的 两 个 平面 (SHAFT 中 的 基准 平面 RIGHT 和 BUSH 中 的 基准 平面 RIGHT) 为 旋转 轴 
参考 ， 如 图 3.2.5 所 示 。 


旋转 轴 : 选取 
,9 这 两 个 平面 





3.2.4 


设置 旋转 轴 参 考 


刁 Conmmection_1 [四 
轴 对 章 
平移 
旋转 轴 


oj BUSH: FISHT:F1 [ 蕉 准 平 奋 
SHAFT:RIGHT :Fl (基准 平面 ) 


新 建 集 


3.2.5 





旺 本 的 来 中 


丙 置 零 位 置 
|] 局 用 重新 生成 值 
LL 最 小 限制 
LL 最 本 限制 


-130.0 
130.0 


动 痢 尾 性 >> 


设置 旋转 轴 参 考 
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(5) 设置 位 置 参 数 。 在 站 豆 界面 右 侧 当前 位 置 | 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 
键 确 认 ; 选中 启用 重新 生成 值 复 选 框 。 

3.2.5 所 示 的 臣 记 界面 中 的 部 分 选项 说 明 如 下 : 

@ ”当前 位置 : 根据 旋转 轴 参 考 平面 设置 约束 的 位 置 值 ， 当 两 参考 平面 重合 且 法 向 相同 
时 ， 位 置 值 为 0， 输 入 位 置 值 并 按 Enter 键 ， 该 值 立即 生效 ， 

@ 重新 生成 值 .设置 每 次 自动 更 新 模型 时 的 位 置 值 ， 具 体操 作 方法 是 在 当前 位置 文 本 
框 中 输入 值 后 ， 单 击 ”“” 按钮 。 

@ 及 直 专 人 直 .将 当前 位 置 值 指 定 为 替 位 置 ， 单 击 该 按钮 后 ， 当前 位 置 文本 框 将 显 
示 0， 而 模型 位 置 并 无 变化 。 

@ [启用 重新 生成 值 ， 选 中 该 复 选 框 ， 每 次 再 生 模 型 时 的 位 置 均 为 | 量 新 生成 秆 | 

@ [Yi 最 小 眼 制 . 选中 该 复 选 框 ,可 以 在 其 后 的 文本 框 中 输入 机 构 的 最 小 限制 位 置 ， 当 
机 构 运 行 位 置 超出 此 范围 时 ， 系 统 会 停止 机 构 运 行 并 提出 警告 。 

@ ”最 大 限制 : 选中 该 复 选 框 ， 可 以 在 其 后 的 文本 框 中 输入 机 构 的 最 大 限制 位 置 ， 当 
机 构 运 行 位 置 超出 此 范围 时 ， 系 统 会 停止 机 构 运 行 并 提出 警告 。 

@ 动 硅 导 性 ?> . 单 击 该 按钮 , 可 以 在 图 3.2.6 所 示 的 界面 中 设置 当前 连接 的 恢复 系 
数 和 摩擦 系数 . 

@ 在 放置 界面 中 单 击 当 前 定义 的 连接 Commection1 博 ) ， 将 显示 图 3.2.7 所 示 的 连接 
编辑 界面 ， 可 以 在 该 界面 中 进行 启用 /禁用 当前 和 连接、 修改 连接 名 称 ( 集 名 称 )、 
修改 连接 类 型 、 反 转 旋转 方向 等 操作 ; 右 击 Cemmestisn-l 有 ， 可 以 将 当前 连接 删除 


或 态 存 oo 
IM 以 复 东 妆 
名 = 0.0 本 
ff 自用 摩擦 忆 Cormection 1 {i 肖 ) Re 已 启用 集 
区 = 0.0 理 轴 对 天 
= 中 平移 集 名 称 
MW = 10.0 区 旋转 轴 Cormection_l 
a = |0.1 集 尖 型 
《< 动态 尾 性 条 销 | 
图 3.2.6 设置 动态 属性 图 3.2.7 连接 编辑 界面 








Step7. 单 击 操控 板 中 的 兰 按钮， 完成 销 连接 的 创建 。 
Step8. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ”按钮 站， 拖 动 零件 BUSH， 验 证 销 连 接 。 
Step9. 再 生机 构 模 型 ， 然 后 保存 机 构 模 型 。 


Creo3.0 
运动 仿真 与 分 析 教 程 


3.3 滑 块 (Slider) 连接 





滑 块 连接 的 连接 元 件 可 以 沿 着 轴线 相对 于 附着 元 件 移动 ， 但 不 能 绕 轴 线 旋 转 。 滑 块 连 
2。。 ” 接 需 要 选取 一 组 轴线 、 边 线 或 柱 面 设 置 轴 对 齐 约 束 ， 以 定义 元 件 移动 方向 ， 还 需要 一 个 平 


ee。 ” 面 配对 (对 齐 ) 约束， 以 限制 连接 元 件 绕 轴 线 转动 。 滑 块 连接 提供 了 一 个 平移 自由 度 ， 没 
有 旋转 自由 度 。 
举例 说 明 如 下 : 


Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo3.16\work\ch03.03\。 
Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 slider_ asm， 选 取 mms-sasmdes 本 模板 。 
Step3. 引入 第 一 个 元 件 CYLINDER.prt， 并 使 用 间 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 
Step4. 引入 第 二 个 元 件 PISTON.prt， 并 将 其 调整 到 图 3.3.1 所 示 的 位 置 。 
注意 : 引入 后 需要 调整 位 置 ， 否 则 创建 “ 轴 对 齐 ” 约 束 时 可 能 出 现 方 向 错误 。 
Step5. 创建 滑 块 连接 。 
(1) 在 连接 列表 中 选取 号 癌 归 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放 置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 | 下 本 | 选项 卡 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选取 图 3.3.1 所 示 的 两 条 轴线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 。 
(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选取 图 3.3.1 所 示 的 两 个 表面 为 “旋转 ”约束 参考 。 
铀 对齐 :选取 这 两 条 轴线 





图 3.3.1 创建 滑 块 《Slider) 连接 


(4) 设置 平移 轴 参 考 。 在 宇 界面 中 单 击 8 汐 负 选 项 ， 选 取 图 3.3.2 所 示 的 两 个 平 
面 为 平移 轴 参 考 。 


FE 





平移 轴 ， 选 取 这 两 个 平面 < 





图 3.3.2 设置 平移 轴 参 考 
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(5) 设置 位 置 参数 。 在 四 剖 界面 右 侧 当前 位 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 
键 确 认 ; 选中 [V 启用 重新 生成 值 复 选 框 ; 选中 F 最 小 限制 复 选 框 ,在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 -300; 
选中 略 最 坟 限 制 复 选 框 ， 在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 0， 如 图 3.3.3 所 示 。 











放置 | 获 动 | 议 项 | 挤 性 | 尾 忆 
局 Connectiornr 1 0 月 块 ) 当前 位 置 重新 生成 便 
轴 对 弃 = 
旋转 bn 下 2 
平 称 轴 届 置 季 全 置 
部 PISTON: 曲面 :75 昱 伸 .1| | Rf 自用 重新 生成 值 
加 CYLINDER: 曲面 :F1 ( 钱 昼 F Hf 是 小 限制 -3000 
W 最 大 限制 0.0 下 


动态 尾 性 >》> 
新 建 集 


图 3.3.3 ”设置 位 置 参 数 


在 机 构 中 设置 “运动 轴 ” 的 意义 如 下 : 

@ 设置 运动 轴 的 当前 位 置 在 连接 件 和 组 件 中 分 别 选 取 零 参考 ， 然 后 输入 其 间 的 角 
度 (或 距离 )， 即 可 设置 该 运动 轴 的 位 置 。 定 义 伺服 电动 机 和 运行 机 构 时 ， 系 统 将 
以 当前 位 置 为 默认 的 初始 位 置 。 

@ 设置 极限 : 设置 运动 轴 的 运动 范围 ， 超 出 此 范围 ， 接 头 就 不 能 平移 或 转动 ， 

@。 设置 再 生 值 ， 可 将 运动 轴 的 当前 位 置 定义 为 再 生 值 ， 也 就 是 装配 件 再 生 时 运动 轴 
的 位 置 。 如 果 设 置 了 运动 轴 极 限 ， 则 再 生 值 就 必须 设置 在 指定 的 限制 内 。 

Step6. 单 击 操控 板 中 的 站 按钮 ， 完 成 滑 块 连接 的 创建 。 

Step7. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 锅 ， 拖 动 零件 piston， 验 证 滑 块 连接 。 

Step8. 再 生机 构 模型 ， 然 后 保存 机 构 模 型。 








3.4 ”圆柱 (Cylinder) 连接 


同 柱 连接 的 连接 元 件 既 可 以 绕 轴 线 相对 于 附着 元 件 转动 ， 也 可 以 沿 轴 线 平 移 ， 创 建 贺 
柱 连接 只 需要 一 个 轴 对 章 约 束 。 圆 柱 连接 提供 一 个 旋转 自由 度 和 一 个 平移 自由 上 度 。 

举例 说 明 如 下 : 

Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo3.16\work\ch03.04\。 

Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 cylinder_asm， 选 取 ms-ssm-dass 可 模板。 

Step3. 引入 第 一 个 元 件 SHAFTprt， 并 使 用 只 点 六 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 二 个 元 件 BUSH.prt， 并 将 其 调整 到 图 3.4.1 所 示 的 位 置 。 
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和 Step5. 创建 圆柱 连接 。 
。。。 (1) 在 连接 列表 中 选取 器 圆柱 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 
。。。 板 菜单 中 的 | 本 下 | 选项 卡 。 
和 (2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选 取 图 3.4.1 所 示 的 两 条 轴线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 
*。。。 ”此 时 总 村 界面 如 图 3.4.2 所 示 。 





3.4.1 创建 圆柱 〈Cylinder) 连接 


Step6. 单 击 操控 板 中 的 将 按钮 ， 完 成 圆柱 连接 的 创建 。 
Step7. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 禹 ， 拖 动 零件 BUSH， 验 证 圆柱 连接 。 
Step8. 再 生机 构 模 型 ， 然 后 保存 机 构 模型 。 


放下 | 兢 动 | 园 项 | 接 性 | 尾 放 


刁 Comection 1 【圆柱 ) 芍 束 已 启用 
中 轴 对 齐 加 刺 类 型 
人 USHA 1 秽 ): 瑟 控 伸 1 一 
名 5MFT: 1 币 ) :5 ( 拉 伸 . 二 
日 平 穆 轴 仿 称 
晶 诈 转轴 0.00 展 向 


新 建 集 


图 3.4.2 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 
3.5 平面 (Planar) 连接 


平面 连接 的 元 件 既 可 以 在 一 个 平面 内 相对 于 附着 元 件 移 动 ， 也 可 以 绕 着 牌 直 于 该 平面 
的 轴线 相对 于 附着 元 件 转 动 。 平 面 连接 只 需要 一 个 平面 配对 或 对 齐 约 束 。 平 面 连接 提供 了 
两 个 平移 自由 上 度 和 一 个 旋转 自由 上 度 。 

举例 说 明 如 下 : 

Stepl. 将 工作 目录 设置 至 D:\creo3.16\work\ch03.05\。 

Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 planar_asm， 选 取 mas-asm-dassi 可 模板。 
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Step3. 引入 第 一 个 元 件 PLANE01.prt， 并 使 用 皮 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 
Step4. 引入 第 二 个 元 件 PLANE02.prt， 并 将 其 调整 到 图 3.5.1 所 示 的 位 置 。 
Step5. 创建 平面 连接 。 





(1) 在 连接 列表 中 选取 区 平面 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放 置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 。。。 
菜单 中 的 茂 秆 选项 卡 。 i 


(2) 定义 “平面 ” 约束 。 分 别 选 取 图 3.5.1 所 示 的 两 个 平面 为 “平面 ”约束 参考 ， 单 击 。。。 
民 癌 按钮 ， 可 以 反 转 平面 对 齐 的 方向 ， 此 时 更 直 界面 如 图 3.5.2 所 示 。 


平面 ,选取 这 两 个 平面 


3.5.1 创建 平面 (Planar) 连接 
Step6. 单 击 操控 板 中 的 当 按 钮 ， 完 成 平面 连接 的 创建 。 
Step7. 拖 动 验 证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 锅 ， 拖 动 零件 PLANE02， 验 证 平面 连接 。 
Step8. 再 生机 构 模型 ， 然 后 保存 机 构 模 型 。 


放置 | 秦 动 | 选项 | 挤 性 | 尾 性 








局 Cormeetion 1 [平面 ) 约束 已 启用 
下 全 约束 类 型 

跟 FLAMEnz :曲面 :75 晨 转 1 | 上 和 

和 PLAHEO1: 曲面 :F5 旷 伸 二 要 

日 平 称 轴 1 坊 移 

香 平 称 轴 2 0.00 尺 同 
已 旋转 轴 

状况 

新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 3.5.2 “平面 ”约束 参考 
3.6 球 (Ball) 连接 


球 连 接 的 元 件 在 约束 点 上 可 以 沿 任何 方 回 相对 于 附着 元 件 旋 转 。 球 连接 只 能 是 一 个 点 
对 齐 约束 。 球 连接 提供 三 个 旋转 目 由 上 度 ， 没 有 平移 自由 度 。 

举例 说 明 如 下 : 

Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo3.16\work\ch03.06\。 
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Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 ball_asm， 选 取 mms-asm_de5i 本 模板 。 

Step3. 引入 第 一 个 元 件 BALLO1.prt， 并 使 用 吕 黑 让 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 二 个 元 件 BALL02.prt， 并 将 其 调整 到 图 3.6.1 所 示 的 位 置 。 

Step5. 创建 球 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 叶 球 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放 置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 到 等 选项 卡 。 

(2) 定义 “点 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选取 图 3.6.1 所 示 的 两 个 点 为 “点 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 


时 | 下 前 界面 如 图 3.6.2 所 示 。 


点 对 齐 : 选取 这 两 个 点 
图 3.6.1 创建 球 (Ball) 连 





(3) 设置 圆锥 轴 参 考 。 在 臣下 界面 中 单 击 吕 回 锥 负 选项 ， 选 取 图 3.6.3 所 示 的 两 条 轴 
线 为 圆锥 轴 参 考 。 


Connection_ 1 (于 芍 束 已 启用 


中 点 对 齐 证 
和 BAID2:PHTO:F8 (基准 点 一 


圆锥 轴 : 选取 这 两 条 轴线 





国 EALID1 :PHTD:F11 [ 医 淮 点 加 上 捷 合 避 
昌 圆锥 轴 坊 称 
0.00 
状况 
3.6.2 “点 对 齐 ” 约 束 参考 3.6.3 ”设置 圆锥 轴 参 考 





(4) 设置 圆锥 开放 角度 。 在 图 3.6.4 所 示 的 总 喜 界面 右 侧 贺 谁 下放 角度 的 文本 框 中 输入 


值 60， 并 按 Enter 键 确 认 ， 单 击 笃 占 按钮 ， 如 图 3.6.5 所 示 。 


辐 Connection_1 (天 和 








点 对 齐 当前 位 站 

圆锥 轴 

gg BA 师 1: 上 5 顺 畏 0 

BALL1I:A 2 ( 轴 ] :FS ( 拉 尾 

国 锥 开 训 前 度 80.0 村 
动 奢 尾 性 >> 捅 疝 
新 建 集 
图 3.6.4 ”放置 界面 图 3.6.5 设置 圆锥 开放 角度 
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Step6. 单 击 操控 板 中 的 四 按钮 ， 完 成 球 连 接 的 创建 。 


Step7. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ” 按钮 锅 ， 拖 动 零件 BALL02， 验 证 球 连 接 。 
Step8. 再 生机 构 模 型 ， 然 后 保存 机 构 模 型 。 


3.7 ”轴承 (Bearing) 连接 





轴承 连接 是 球 连接 和 滑动 杆 连接 的 组 合 ， 在 这 种 类 型 的 连接 中 ， 连 接 元 件 既 可 以 在 约 
束 点 上 沿 任 何方 同 相 对 于 附着 元 件 旋转 ， 也 可 以 沿 对 齐 的 轴线 移动 。 轴 承 连 接 需 要 有 的 约束 
是 一 个 点 与 边线 (或 轴 ) 的 对 齐 约 束 。 轴 承 连接 提供 一 个 平移 自由 上 度 和 三 个 旋转 自由 上 度 。 

举例 说 明 如 下 : 

Stepl. 将 工作 目录 设置 至 D:creo3.16\workNch03.07\。 

Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 bearing_asm， 选 取 mmns_asm_desi 本 模板 。 

Step3. 引入 第 一 个 元 件 bearing01.prt， 并 使 用 皮 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 二 个 元 件 bearing02.prt， 并 将 其 调整 到 图 3.7.1 所 示 的 位 置 。 


点 对 齐 : 选取 轴线 和 点 \--、. 2 


3.7.1 创建 轴承 (Bearing) 连接 





Step5. 创建 轴承 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 准 贡生 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放 置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 国 吕 于 将 项 卡 。 

(2) 定义 “点 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选取 图 3.7.1 所 示 的 轴线 和 点 为 “点 对 齐 ” 约 束 参考 ; 
此 时 主 二 界面 如 图 3.7.2 所 示 。 


辐 Conmnmection_1 [轴承 ) 约束 已 局 用 
电 点 导 齐 各 束 类 型 
FEARIHGO2: PHTO:FT7 (基准 一 一 a 
BEARINGO1:& 1 ( 轴 ) :FB 站 L$ | 
昌平 其 轴 含 各 
日 国 锥 轴 0.00 


状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 3.7.2 “点 对 齐 ” 约 束 参考 
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有 (3) 设置 平移 轴 参 考 。 在 四 豆 界面 中 单 击 吕 平移 得 选项 ， 选 取 图 3.7.3 所 示 平面 为 平 





。。。 移 轴 参考 ， 在 右 侧 于 i 可 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 -5， 并 按 Enter 键 确认 ， 选 中 


2 2 2 [启用 重新 生成 值 复 选 框 ， 选 路 景 小 限制 复 选 框 ， 在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 -10; 选中 






eee [Yi 景 太 限制 复 选 枉 ， 在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 0， 如 图 3.7.4 所 示 。 
@@ @ 
@@@ 
@@@ 
@@@ 是 Connection_1 {轴承 】 当前 位 置 重新 生成 值 
eee 点 对 齐 
@©@e@Oe® 平 稼 轴 -5. 口 盏 这 D0.0 
平移 轴 ， 选 取 该 平面 有 BEARING01: 曲面 : 瑟 控件 设置 等 位 置 
上 口 启用 重新 生成 什 
FY 最 小 ER 制 -10.0 
Yi 最 去 限制 0.0 
动 痢 尾 性 > 
新 建 集 
3.7.3 ”设置 平移 轴 人 参考 3.7.4 ”平移 轴 位 置 参数 


(4) 设置 圆锥 轴 参 考 。 在 臣下 界面 中 单 击 吕 回 锥 贡 选项， 选取 图 3.7.5 所 示 的 两 条 轴 
线 为 圆锥 轴 人 参考， 在 1 园 的 文本 框 中 输入 值 60， 并 按 Enter 键 确 认 ， 单 击 县 向 按钮 ， 
如 图 3.7.6 所 示 。 





圆锥 轴 : 选取 这 两 条 轴线 


7 
2 1 
/ 1 
7 1 
/ 
1 
, / 
| 上 1 
1 
7 
7 


3.7.3 设置 圆锥 轴 参 考 


是 Connection_1 {轴承 ) 


点 对 齐 当前 位 圭 
平 称 轴 
圆 谁 轴 60.0 下 


FEARIHGD2: 1 1( 轴 ]:F5 (旋转 


人 BEARIHGD1: 和 1 项 1 了 6 出 | | 同 叭 开 前 角度 = 


动态 尾 性 >》 度 疝 


新 建 集 
图 3.7.6 ”圆锥 轴 位 置 参数 


Step6. 单 击 操控 板 中 的 半 按 钮 ， 完 成 轴承 连接 的 创建 。 
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Step7. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ” 按钮 站 拖 动 零件 bearing02， 验 证 轴承 连接 。 e ee 
Step8. 再 生机 构 模 型 ， 然 后 保存 机 构 模型 。 oe. 


3.8 刚性 (Rigid) 连接 。。。 


刚性 连接 中 的 连接 元 件 和 附着 元 件 间 没 有 任何 相对 运动 ， 它 们 构成 一 个 单一 的 主体 。 “。。 
创建 刚性 连接 时 ， 可 以 添加 重合 、 平 行 等 普通 装配 约束 ， 但 无 论 添加 的 约束 是 否 使 元 件 完 
全 定义 ， 完 成 连接 后 的 元 件 始 终 会 与 附 看 元件 相 对 国定 。 刚 性 连接 不 提供 平移 目 由 上 度 和 旋 
转自 由 虐 。 

举例 说 明 如 下 : 

Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo3.16\work\ch03.08\。 

Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 rigid_asm， 选 取 mms-asm-des 本 模板 。 

Step3. 引入 第 一 个 元 件 RIGID01.prt， 并 使 用 上 且 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 二 个 元 件 RIGID02.prt， 并 将 其 调整 到 图 3.8.1 所 示 的 位 置 。 


“重合 ”约束 (一 ): “重合 ”约束 (二 ): 
这 两 个 平面 重合 ;、 这 两 个 平面 重合 


“重合 ”约束 (三): 这 现 个 平面 重合 ] 


图 3.8.1 创建 刚性 (Rigid〉 连 接 


~ 





Step5. 创建 刚性 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 呈 刚性 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 
板 菜单 中 的 机 各 选项 卡 。 

(2) 定义 “重合 ”约束 〈 一 )。 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 选择 醒 合 选项 ， 选 取 图 3.8.1 
所 示 的 两 个 平面 为 “重合 ”约束 〈 一 ) 的 参考 ， 此 时 ， 恋 吉 界面 如 图 3.8.2 所 示 。 


同 Comrmeetior 1 的 | 性 ) Ff 约束 已 让 用 
重合 
洽 弄 
和 RIGID02: 曲面 :F4 ( 促 出 项 Er 
鲁 g RIGIDO1 : 曲面 :F4 ( 伸 出 本 下 重 人 EE 
上 新 建 纲 束 内 移 
0.00 可 二 | 
ee 部 号 汐 束 


图 3.8.2 “重合 ”约束 《一 ) 
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ee (3) 定义 “重合 ”约束 (二)。 在 | 总 下 界面 中 单 击 | 璇 新建 约 束 ， 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 


; 。。 选择 -重合 选项 ， 选 取 图 3.8.1 中 的 两 个 平面 为 “重合 ”约束 (二 ) 的 参考 。 

pe (4) 定义 “重合 ”约束 (三 )。 参 考 步骤 (3) 选取 图 3.8.1 中 的 两 个 平面 为 “重合 ” 约 
ows 的 SS 

>。。 Step6. 单 击 操控 板 中 的 区 按钮 ， 完 成 刚性 连接 的 创建 。 

和 Step7. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ”按钮 装 ， 尝 试 拖 动 零件 RIGID02， 验 证 刚性 连接 。 


Step8. 保存 机 构 模 型 。 
3.9 焊 缝 (Weld) 连接 


焊 缝 连接 可 以 将 两 个 元 件 粘 接 在 一 起 。 在 这 种 类 型 的 连接 中 ， 连 接 元 件 和 附着 元 件 间 
没有 任何 相对 运动 。 焊 颖 连接 的 约束 只 能 是 坐标 系 对 齐 约束 。 焊 颖 连接 不 提供 平移 自由 度 
和 旋转 自由 度 。 

举例 说 明 如 下 : 

Stepl. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo3.16\work\ch03.09\。 

Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 weld_asm， 选 取 mmms-asm-dssi 可 模板 。 

Step3. 引入 第 一 个 元 件 WELD01.prt， 并 使 用 内 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 二 个 元 件 WELD02.prt， 并 将 其 调整 到 图 3.9.1 所 示 的 位 置 。 

Step5. 创建 焊 颖 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 器 烛 颖 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 
板 菜单 中 的 ， 芝 下 选项 卡 。 

(2) 定义 “坐标 系 ”约束 。 选 取 图 3.9.1 所 示 的 两 个 坐标 系 为 约束 参考 ， 此 时 亚 皇 界 


面 如 图 3.9.2 所 示 。 
ws 


这 两 个 坐标 系 对 齐 \--- 
3.9.1 创建 焊 颖 (Weld) 连接 





Step6. 单 击 操控 板 中 的 按钮， 完成 焊 颖 连接 的 创建 。 
Step7. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ” 按钮 各 ， 尝 试 拖 动 零件 WELD02， 验 证 焊 缝 连接 。 
Step8. 保存 机 构 模型 。 
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是 Comection_ 1 小 钙 ) 


中 坐标 条 
约束 类 型 


ELD02:C50:F5 (坐标 系 ) ee 
加 WELD01:CS30:F6 (坐标 系 ) 二 S|, 


偏 称 

可 元 三 撤 定 久 

图 3.9.2 “坐标 系 ” 约 束 参 考 

刚性 连接 和 焊 颖 连接 的 比较 : 

@ 刚性 接头 允许 将 任何 有 效 的 组 件 约 来 组 聚合 到 一 个 接 关 类型。 这 些 约束 可 以 是 使 
装配 元 件 得 以 国定 的 完全 约束 集 或 部 分 约束 子 集 。 

@ 疹 配 零件 、 不 包含 连接 的 子 组 件 或 连接 不 同 主体 的 元 件 时 ， 可 使 用 刚性 接头 。 

@ 焊 颖 接头 的 作用 方式 与 其 他 接头 类 型 类 似 ， 但 零件 或 子 组 件 的 放置 是 通过 对 齐 坐 
标 系 来 固定 的 。 

@ 当 攻 配 包含 连接 的 元 件 且 同 一 主体 需要 多 个 连接 时 ， 可 使 用 焊 缝 接头 。 焊 缝 连接 
允许 根据 开放 的 自由 度 调 整 元 件 以 与 主 组 件 匹配 。 

@ ”如 果 使 用 刚性 接头 将 带 有 连接 的 子 组 件 装 配 到 主 组 件 ， 子 组 件 连接 将 不 能 运动 。 
如 果 使 用 焊 颖 连接 将 带 有 “机 械 设计 ”连接 的 子 组 件 装配 到 主 组 件 ， 子 组 件 将 参 
照 与 主 组 件 相 同 的 坐标 系 ， 且 其 子 组 件 的 运动 将 始终 处 于 活动 状态 。 


3.10 ” 权 (Solt〉 连接 


槽 连接 可 以 使 元 件 上 的 一 点 始终 在 男 一 元 件 中 的 一 条 曲线 上 运动 。 点 可 以 是 基准 点 或 
元 件 中 的 顶点 ， 曲 线 可 以 是 基准 曲线 或 3D 曲线 。 创 建 槽 连接 约束 需要 选取 一 个 点 和 一 条 
曲线 对 齐 。 由 于 覃 连接 在 运动 时 不 会 考虑 零件 之 间 的 和 干涉， 在 创建 连接 时 要 注意 点 和 曲线 
的 相对 位 置 。 

举例 说 明 如 下 : 

Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo3.16\work\ch03.10。 

Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 solt_asm， 选 取 mmns_asm_desi 本 模板 。 

Step3. 引入 第 一 个 元 件 SOLTO1.prt， 并 使 用 具 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 二 个 元 件 SOLT02.prt， 并 将 其 调整 到 图 3.10.1 所 示 的 位 置 。 

Step5. 创建 槽 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 总 慢 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放 置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 

















菜单 中 的 | 剖 置 选项 卡 。 
(2) 定义 “直线 上 的 点 ”约束 。 选 取 图 3.10.1 所 示 的 点 和 曲线 为 约束 参考 ， 此 时 状 置 





界面 如 图 3.10.2 所 示 


直线 上 的 点 : 选 
取 此 点 和 直线 ' 





图 3.10.1 创建 槽 (Solt) 连接 


说 明 : 此 处 “直线 上 的 点 ”为 软件 的 翻译 错误 ， 应 为 “曲线 上 的 点 ”。 


状况 
完成 连接 十,*。 





图 3.10.2 “直线 上 的 点 ”约束 参考 


Step6. 创建 平面 连接 。 
说 明 : 槽 连接 添加 完成 后 ， 需 要 继续 添加 一 个 平面 连接 ， 以 限制 元 件 相 对 于 点 的 旋转 


运动 ， 避 免 元 件 运 动 时 发 生 干 涉 。 
(1) 在 图 3.10.2 所 示 的 总 置 界面 下 方 单 击 “新 建 集 ”字符 ， 在 “元 件 放置 ”操控 板 
的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 路 平面 选项， 如 图 3.10.3 所 示 。 





由 Cornmnection 1 情 ) A 蕊 启用 集 


局 Conneetion 2 平面) 
中 平面 集 名 称 


本 


选择 装配 项 集 业 型 
负面 


状况 
未 完成 广 接 定 必 。 





图 3.10.3 “平面 ”约束 参考 
(2) 定义 “平面 ”约束 。 分 别 选取 图 3.10.4 所 示 的 两 个 平面 为 “平面 ”约束 参考 ， 单 
击 攻 向 按钮 ， 可 以 反 转 平面 对 齐 的 方向 。 
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平面: ee s 


图 3.10.4 创建 平面 (Planar) 连 eee 








Step7. 单 击 操控 板 中 的 半 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 

Step8. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ”按钮 加， 尝试 拖 动 零件 SOLT02， 验 证 连接 。 

Step9. 再 生机 构 模 型 ， 然 后 保存 机 构 模 型 。 

注意 : 

@ 可 以 选取 下 列 任 一 类 型 的 曲线 来 定义 槽 : 封闭 或 不 封闭 的 平面 或 非 平 面 曲线 、 边 
线 、 基 准 曲 线 。 

@ ”如 果 选 取 多 条 曲线 ， 这 些 曲线 必须 连续 。 

@ 如果 要 在 曲线 上 定义 运动 的 端点 ， 可 在 曲线 上 选取 两 个 基准 点 或 顶点 。 如 果 不 选 
取 端 点 ， 则 默认 的 运动 端点 就 是 所 选取 的 第 一 条 和 最 后 一 条 曲线 的 最 末端 

@ 可 以 为 构 端 点 选取 基准 点 、 顶 点 ， 或 者 曲线 边 、 曲 面 ， 如 果 选 取 一 条 曲线 、 边 或 
曲面 ， 槽 端点 就 在 所 选 图 元 和 槽 曲线 的 交点 。 可 以 用 从 动机 构 点 移动 主体 ， 该 从 
动机 构 将 从 槽 的 一 个 端点 移动 到 另 一 个 端点 。 

@ ”如 果 不 选取 端点 ， 槽 -从 动机 构 的 默认 端点 就 是 为 槽 所 选 的 第 一 条 和 最 后 一 条 曲线 
的 最 末端 

@ 如 果 为 档 - 从 动机 构 选取 一 条 闭合 曲线 ， 或 选取 形成 一 闭合 环 的 多 条 曲线 ， 就 不 必 指 

。 但 是 ， 如 果 选 择 在 一 闭合 曲线 上 定义 端点 ， 则 了 最终 槽 将 是 一 个 开口 槽 。 通 过 

单 击 EE 按钮 可 以 指定 原始 闭合 曲线 的 哪 一 部 分 将 成 为 开口 档 ， 如 图 3.10.5 所 示 。 


一 2 


闭合 的 槽 曲线 开口 槽 曲线 反 向 (Flip) 的 曲线 槽 
图 3.10.5 本 曲线 的 定义 


3.11 常规 (General) 连接 


党 规 连接 是 回 元 件 中 施加 一 个 或 数 个 约束 ， 然 后 根据 约束 的 结果 来 判断 元 件 的 目 由 展 
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及 运动 状况 。 在 创建 第 规 连 接 时 ， 可 以 在 元 件 中 添加 距离 、 定 同和 香 合 等 约束 ， 根 据 约束 
的 结 有 末 ， 可 以 实现 元 件 间 的 旋转 、 平 移 、 清 动 等 相对 运动 。 

举例 说 明 如 下 : 

Stepl. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo3.16\work\ch03.11。 

Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 general_asm， 选 取 mms-asm-dssi 本 模板。 

Step3. 引入 元 件 GENERAL.prt， 并 使 用 皮 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 再 次 引入 元 件 GENERAL.prt， 并 将 其 调整 到 图 3.11.1 所 示 的 位 置 。 

Step5. 创建 常规 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 湾 常规 选项， 此 时 系统 弹出 “元 件 放 置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 | 总 旦 | 洗 项 卡 。 

(2) 定义 “重合 ”约束 。 选 取 图 3.11.1 所 示 的 两 个 曲面 为 约束 参考 ， 此 时 于 二 界面 
如 图 3.11.2 所 示 。 


选取 这 两 个 曲面 





可 


图 3.11.1 创建 常规 (General) 连接 





国 Connection_1 (常规 } 约束 已 启用 
重合 
-南光 刑 
SENERAL: 曲 面 :F5( 拉 伸 _1) ae 
和 SENERAL: 曲 面 :F5( 拉 伸 _1) 二 重合 
丰 坑 移 
we 0. 00 反 向 
生 旋转 轴 
拱 况 
as 完成 连接 定义 。 


图 3.11.2 “重合 ”约束 参考 


Step6. 单 击 操控 板 中 的 装 按 钮 ， 完 成 常规 连接 的 创建 。 

Step7. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ”按钮 锅 ， 尝 试 拖 动 第 二 次 引入 的 零件 ， 验 证 连接 。 
说 明 : 此 处 常规 连接 的 结果 与 圆柱 连接 的 结果 相同 ，。 

Step8. 再 生机 构 模 型 ， 然 后 保存 机 构 模 型 。 
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3.12 6 自由 度 (6DOF) 连接 





6 自由 度 (6DOF) 连接 的 元 件 具有 3 个 平移 轴 和 3 个 旋转 轴 共 6 个 自由 度 ， 创 建 此 连 。。。 
接 时 ， 需 要 选择 两 个 基准 坐标 系 为 参考 ， 并 能 在 元 件 中 指定 3 组 点 参考 来 限制 3 个 平移 轴 。。。 
的 运动 限制 。 该 接头 不 会 影响 元 件 之 间 的 相对 运动 ， 可 以 用 于 创建 伺服 电动 机 和 任何 连接 。s。 

举例 说 明 如 下 : 

Stepl. 将 工作 目录 设置 至 D:\creo3.16\work\ch03.12。 

Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 6DOF_asm， 选 取 mmas-asm_assi 可 模板 。 

Step3. 引入 元 件 6DOFprt， 并 使 用 只 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 再 次 引入 元 件 6DOF.prt， 并 将 其 调整 到 图 3.12.1 所 示 的 位 置 。 

Step5. 创建 6 上 自由 上 度 连 接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 站 Hi 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 
板 菜 单 中 的 机 下 选项 卡 。 

(2) 定义 “坐标 系 对 齐 约 束 。 选 取 图 3.12.1 所 示 的 两 个 坐标 系 为 约束 参考 , 此 时 ， 茧 置 
界面 如 图 3.12.2 所 示 。 

选取 这 两 个 坐标 系 


| ee 









-TY3DEF 


图 3.12.1 创建 6 自由 度 (6DOF)〉 连接 


[Conmection 5 (BDOF) 光束 已 自用 
中 坐标 系 对 亨 
吕 , 芍 束 尖 型 
A EDOF :PRT CSYS DEF:F4E 下 位 
oh BDOF:FRT CSYS DEF:T4 总 LL = 
息 平 乏 轴 1 坊 称 
日 平移 灿 2 0.00 
卓 平 乏 轴 3 ee 


3.12.2 “坐标 系 对 齐 ” 约 束 参考 
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Step6. 单 击 操控 板 中 的 郑 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 
Step7. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ”按钮 禹 ， 尝 试 拖 动 第 二 次 引入 的 零件 ， 验 证 连接 。 
Step8. 再 生机 构 模 型 ， 然 后 保存 机 构 模型 。 


3.13 万 向 Gimbal) 连接 


创建 万 向 〈Gimbal) 连接 需要 指定 一 组 坐标 系 为 参考 ， 元 件 可 以 经 坐标 系 的 原点 进行 
目 由 旋转 。 

举例 说 明 如 下 : 

Stepl. 将 工作 目录 设置 至 D:\creo3.16\work\ch03.13。 

Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 gimbal_asm， 和 选取 mms-asm- 和 有 可 模板 。 

Step3. 引入 元 件 GIMBAL01.prt， 并 使 用 间 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 元 件 GIMBAL02.prt， 并 将 其 调整 到 图 3.13.1 所 示 的 位 置 。 

Step5. 创建 万 同 连 接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 万 身 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 
板 菜单 中 的 至 生 选项 卡 。 

(2) 定义 “坐标 系 对 齐 ” 约 束 。 选 取 图 3.13.1 所 示 的 两 个 坐标 系 为 约束 参考 , 此 时 吾 丰 


界面 如 图 3.13.2 所 示 。 
“全 


图 3.13.1 创建 万 同 〈Gimbal ) 连接 


选取 这 两 个 坐标 系 


ee 





-CSYS_-DEF 








局 Cornmnection 1 后 向 ) 光束 已 且 用 
让 坐标 系 
加 INMEALDO2:FRT CSYS DEF: 
= 居中 " 
eal INMEAINL :FRT CSYS DEF: 


坊 乏 
DD. 00 


约束 类 型 


状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


3.13.2 ” “坐标 系 对 齐 ” 约 束 参 考 
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Step6. 单 击 操控 板 中 的 美 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 
Step7. 拖 动 验 证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 禹 ， 尝 试 拖 动 零件 GIMBAL02， 验 证 连接 。 
Step8. 再 生机 构 模 型 ， 然 后 保存 机 构 模 型 。 


3.14 修复 失败 的 闭 配 


1. 失败 的 妆 配 


有 时 候 , “连接 ”“ 拖 动 ” 或 “运行 ”机 构 时 ， 系 统 会 提示 “装配 失败 ”信息 ， 这 可 能 
是 由 于 未 正确 指定 连接 信息 ， 或 者 因为 主体 的 初始 位 置 与 最 终 的 装配 位 置 相距 太 远 等 。 

如 果 装 配件 未 能 连接 ， 应 检查 连接 定义 是 否 正 确 。 应 检查 机 构 装 置 内 的 连接 是 如 何 组 
合 的 ， 以 确保 其 具有 协调 性 。 也 可 以 锁定 主体 或 连接 并 删除 环 连接 ， 以 查看 在 不 太 复 杂 的 
情况 下 ， 机 构 装 置 是 否 可 以 装配 。 最 后 ， 可 以 创建 新 的 子 机 构 ， 并 个 别 查 看 ， 研 究 它 们 如 
何 独立 工作 。 通 过 从 可 工作 的 机 构 装置 中 有 系统 地 逐步 进行 ， 并 一 次 增加 一 个 小 的 子 系统 ， 
可 以 创建 非常 复杂 的 机 构 装 置 并 成 功 运行 。 

如 果 运 行 机 构 时 出 现 “ 装 配 失 败 ” 信 息 ， 则 很 可 能 是 因为 无 效 的 伺服 电动 机 值 。 如 果 
对 菏 特定 时 间 所 给 定 伺服 电动 机 的 值 超出 可 取 值 的 范围 ， 从 而 导致 机 构 装 置 分 离 ， 系 统 将 
声明 该 机 构 不 能 装配 。 在 这 种 情况 下 ， 要 根据 机 构 正 常 运行 的 时 间 ， 来 计算 所 有 伺服 电动 
机 的 有 效 值 范围 ， 并 修改 无 效 的 伺服 电动 机 值 。 另 外 ， 开 始 时 设置 较 小 的 伺服 电动 机 振幅 ， 
然后 再 逐渐 加 大 ， 也 是 确定 有 效 值 范 围 的 一 个 好 的 方法 。 伺 服 电动 机 也 可 能 会 使 连接 超过 
其 限制 ， 可 以 关闭 有 可 能 出 现 此 情形 连接 的 限制 ， 并 重新 进行 运行 来 研究 这 种 可 能 性 。 

修复 失败 装配 的 一 般 方法 : 
@ 在 模型 树 中 用 鼠标 右键 单 击 元 件 ， 在 弹出 的 快捷 菜单 中 选择 器 辑 下 闪 命 令 ， 查 看 系 
统 中 环 连 接 的 定向 箭头 。 通 常 ， 只 有 闭合 环 的 机 构 装 置 才 会 出 现 失 败 ， 包 括 具 有 
西 轮 或 槽 的 机 构 装 置 ， 或 者 超出 限制 范围 的 带 有 连接 限制 的 机 构 装 置 。 

@ 检查 装配 件 公差 ， 以 确定 是 否 应 该 更 严格 或 再 放宽 一 些 ， 尤 其 是 当 装 配 取 得 成 功 
但 机 构 装 置 的 性 能 不 尽 如 人 意 时 。 要 改变 绝对 公差 ,可 调整 特征 长 度 或 相对 公差 ， 
或 两 者 都 调整 。 蒜 配件 级 和 零件 级 中 的 Creo 精度 设置 也 能 影响 装配 件 的 绝对 公 























走 。 
查看 是 否 有 锁定 的 主体 或 连接 ， 这 可 能 会 导致 机 构 装置 失败 . 
尝试 通过 使 用 拖 动 对 话 框 来 禁用 环 连 接 ， 将 机 构 装 置 重新 定位 到 靠近 所 期 望 的 位 


置 ， 然 后 司 用 环 连接 。 


2. 小 配 件 公 闫 
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eee 绝对 装配 件 公 差 是 机 械 位 置 约 束 允 许 从 完全 疤 配 状态 俩 离 的 最 大 值 。 绝 对 公关 是 根据 





。。。 ”相对 公差 和 特征 长 度 来 计算 的 。 相 对 公差 是 一 个 系数 ， 默 认 值 是 0.001， 即 为 模型 特征 长 度 
。。。 ”的 0.1%; 特征 长 度 是 所 有 零件 长 度 的 总 和 除 以 零件 数 后 的 结果 ， 零 件 长 度 (或 大 小 ) 是 指 
。。。 包含 整个 零件 的 边界 框 的 对 角 长 度 。 计 算 绝 对 公差 的 公式 为 
°° 绝对 公差 = 相对 公差 x 特征 长 度 


站 改变 绝对 装配 件 公差 的 操作 过 程 为 : 

Step1. 选择 下 拉 沫 单 文件 =—=—=b> 
属性 ”对 话 框 。 

Step2. 在 “模型 属性 “对 话 框 的 获取 区域 中 单 击 视 裙 后面 的 号 "选项 ,系统 弹出 “ 设 
置 ” 对 话 框 。 如 果 要 改变 装配 件 的 “相对 公差 ”设置 ， 可 以 在 眉 S 至 的 文本 框 中 输入 0~0.1 
的 值 。 默 认 值 0.001 通常 可 满足 要 求 。 

Step3. 如 果 要 改变 “特征 长 度 ” 设 置 ， 可 以 在 稀 证 长 匠 了 凶 文 本 框 中 输入 其 他 值 。 当 最 大 
零件 比 最 小 零件 大 很 多 时 ， 应 考虑 改变 这 项 设置 。 

Step4. 在 装配 件 失败 情况 下 ， 如 果 不 让 系统 发 出 警告 提示 ， 可 以 取消 选中 旦 帮 壬 项 区 
域 中 的 口头 二 复 选 框 。 

Step5. 单 击 强直 按钮 。 


本 和 下. 命令 ， 系 统 弹出 “模型 





3.15 ”机构 创建 范例 1 一 一 模 轮 机 构 


范例 概述 : 

机 构 模 型 的 设计 与 组 装 是 使 用 软件 进行 运动 分 析 的 基础 ， 也 是 最 重要 的 步骤 。 只 有 机 
构 模 型 设计 正确 ， 各 元 件 连接 完整 ， 才 能 保证 接 下 来 的 仿真 步骤 顺利 进行 。 本 范例 将 介绍 
槽 轮机 构 的 创建 过 程 。 在 本 范例 中 ,读者 要 注意 模 ( Solt ) 连接 的 应 用 技巧 和 注意 事项 。 模 
轮机 构 模型 如 图 3.15.1 所 示 。 在 该 机 构 中 基 座 与 连 杆 同 为 固定 主体 ， 轮 盘 作 为 主动 件 安 著 
在 基 座 右 侧 并 销 钉 连接 ， 滑 块 安装 在 连 杆 上 并 滑动 连接 ， 下 方 的 顶点 与 轮 盘 中 的 螺 线 采用 
槽 连接 。 当 轮 盘 转动 时 ， 将 带动 滑 块 在 连 杆 上 滑动 ， 轮 盘 中 螺 线 的 基准 点 用 于 限制 槽 连接 
的 运动 范围 ， 需 要 预先 创建 


基 座 (base) 连 杆 (rod) 






\ 
\ 
a 
= 





滑 块 (slide) 轮 检 (disk) 


3.15.1 ” 覃 轮机 构 





Stepl. 将 工作 目录 设置 至 D:\creo3.16\work\ch03.15。 
Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 
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命名 为 solt_mech, 选取 mmns_asm_ desiEr 模板 和 


Step3. 引入 基 座 元 件 BASE.prt， 并 使 用 呈 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 


Step4. 引入 轮 盘 元 件 DISK.prt， 并 将 其 


平移 选取 这 两 个 平面 






pe 
2 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 


调整 到 图 3.15.2 所 示 的 位 置 。 





轮 盘 〈disk) 基 座 (base) 


局 





图 3.15.2 ”引入 基 座 元 件 和 轮 盘 元 件 


Step5. 创建 轮 盘 (DISK) 与 基 座 (BASE) 之 间 的 销 连 接 。 
(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约 束 列表 中 选择 关 销 选项 。 


(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 式 音 按钮， 


分 别 选 取 图 3.15.2 中 的 两 个 


柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 兽 置 界面 如 图 3.15.3 所 示 。 


加 Conneetion_l 乱 肖 ) 
中 轴 对 齐 
各 DTSK: 曲面 :78 ( 拉 伸 _2) 
针 和 FhsE: 曲面 :F1 ( 拉 伸 _1) 


平稳 
上 旋转 轴 


新 建 集 


3.15.3 


(3) 4 ¢ YL 移 ” 约束 。 
时 ， 莫 各 界面 如 图 3.15.4 所 示 。 


局 Conmnection 1 上 咎 肯 ) 


og DISK: 曲面 :F8 ( 拉 伸 _2) 
由 和 BhSE: 曲面 :F1 ( 拉 伸 _1) 


入 旋转 轴 


新 建 集 


3.15.4 


约束 已 局 用 


芍 束 类 型 
[ 工 | 重合 


坑 称 
0.00 | 


“放置 ”界面 


分 别 选 取 图 3.15.2 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 此 


约束 已 局 用 
光束 类 型 
| 重 台 = 


坑 称 
0.00 | 


状况 


“放置 ”界面 








Step6. 单 击 操控 板 中 的 思 按 钮 ， 完 成 销 连 接 的 创建 。 
Step7. 引入 连 杆 元 件 ROD.prt， 并 将 其 调整 到 图 3.15.5 所 示 的 位 置 。 
Step8. 采用 一 般 装 配 的 方法 约束 连 杆 元 件 ROD.prt。 
(1) 定义 “重合 ”约束 1。 单 击 操控 板 中 的 误 置 按钮 ， 在 约束 类 型 下 拉 列 表 框 中 选择 
门生 条 选项 ， 分 别 选取 图 3.15.5 中 的 两 条 轴线 为 “重合 ”约束 的 参考 ， 此 时 误 置 界面 如 
图 3.15.6 所 示 。 














连 杆 (rod) 








Oe 


图 3.15.5 ”定义 重合 约束 


[Wf 约束 已 启用 


MW 学 许 眉 设 
完全 约束 





图 3.15.6 “放置 ”界面 


(2) 定义 “重合 ”约束 2。 在 “放置 ”界面 中 单 击 踢 新建 的 束 字符 ， 在 约束 类 型 下 拉 列 
表 框 中 选择 重合 j 
下 部 的 基 吕 栏 中 显示 的 信息 为 于 开园， 此 时 放置 界面 如 图 3.15.7 所 示 。 








[Wf 学 许 眉 设 
完全 约束 





图 3.15.7 “放置 ”界面 








Step9. 单 击 操控 板 中 的 中 按钮， 完成 约束 的 创建 ， 结 果 如 图 3.15.8 所 示 。 





图 3.15.8” 连 杆 装 配 结 


Step10. 引入 滑 块 元 件 SLIDE.prt， 并 将 其 调整 到 图 3.15.9 所 示 的 位 置 。 

Step11. 创建 消 块 (SLIDE) 元 件 与 连 杆 CROD) 之 间 的 滑 块 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 时 澡 染 选项， 此 时 系统 弹出 “元 件 放 置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 误 置 选项 卡 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选 取 图 3.15.9 所 示 的 两 条 轴线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 
此 时 误 置 界面 如 图 3.15.10 所 示 。 





1 旋转: 选取 这 两 个 平面 








轴 对 齐 ， 选 取 这 两 条 轴线 
图 3.15.9 ”创建 滑 块 (Slider)〉 连接 


[WY 已 启用 集 
集 和 名称 


集 尖 型 


瑟 泗 岂 了 友 疝 


外 Connectiormr 2B 忻 卓 ) 


状况 





图 3.15.10 “放置 ”界面 


(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选 取 图 3.15.9 所 示 的 两 个 平面 为 “旋转 ”约束 参考 ， 此 
时 茧 置 界面 如 图 3.15.11 所 示 。 








[Connection 3 [月 块 ) 区 蒜 已 自用 





芍 束 类 型 
中 下 可 |” 
坊 特 
B95.70 | | 友 疝 | 
上 由 [Correction 26 ( 重 ) 上 
新 建 集 oT 
完成 连接 定 必 。 


图 3.15.11 “放置 ”界面 





Step12. 将 滑 块 (SLIDE) 元件 调整 到 图 3.15.12 所 示 的 大 致 位 置 。 


滑 块 元 件 (slide)、 





图 3.15.12 调整 滑 块 位 置 


Step13. 创建 槽 连接 。 
C1) 在 这 鲁 面 下 方 单机 “新建 集 ” 字符， 在“ 元件 放置 ” 拉 符 板 的 机 械 这 车 接 约束 





(2) 定义 “直线 上 的 点 ”约束 。 选 取 图 3.15.13 所 示 的 点 ( 连 杆 元 件 中 的 基准 点 PNT0) 
和 曲线 〈 轮 盘 元 件 中 的 螺 线 ) 为 约束 参考 ， 此 时 总 置 界面 如 图 3.15.14 所 示 。 
直线 上 的 点 : 选取 此 点 和 上 曲线 


一 
= 
一 一 
一 一 
i a 
一 一 
一 
一 
一 
一 





、 
% 、 

、 。 
局 ] 人 亏 


图 3.15.13 ”创建 槽 〈Solt) 连接 


[FE Connection 3 站 朋 块 ) 
刁 Connection 4 咕 1 





状况 
元 成 连接 定 愉 。 





图 3.15.14 “放置 ”界面 


第 3 章 机 构 连 接 与 机 构 创建 





(3) 在 式 走 界面 下 方 单 击 箭 得 选项 , 在 右 侧 当 前 位 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 13000， 。。。 


eee 
并 按 Enter 键 确认 ; 选中 [Vf 其 小 限制 复 选 框 ， 选 取 图 3.15.13 所 示 的 点 1 〈 轮 盘 元 件 中 的 基准 
点 PNT1) 为 最 小 限制 参考 ; 选中 [Vi 最 大 限制 复 选 框 ， 选 取 图 3.15.13 所 示 的 点 2 〈 轮 盘 元 件 222 
中 的 基准 点 PNT0) 为 最 大 限制 参考 ， 此 时 茂生 界面 如 图 3.15.15 所 示 。 
a 
eee 
由 [Corneetion 2 [月 块 ) 当前 位 置 重新 生成 值 @@@ 
是 Connection_ 3 (中 短 ) @ @ @ 
中 直线 上 的 点 2T69 .日 和 站 0.0 eo® 

模 轴 坝 置 地 位 置 

选择 装配 要 参考 门 启用 重新 生成 值 


MWY 最 小 限制 DISK: PHT1:F9 (基准 点 ) 
Rf 最 坟 限 制 DTSK: PHTO:F9 ( 莽 准 点 ] 


动 帮 尾 性 >》 尽 壬 
新 建 集 


3.15.15 “放置 ”界面 


Step14. 单 击 操控 板 中 的 壬 按钮 ， 完 成 约束 的 创建 。 

Step15. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 禹 ， 尝 试 拖 动 滑 块 (SLIDE) 元 件 零件 ， 验 
证 连接 。 

Step16. 再 生机 构 模 型 ， 然 后 保存 机 构 模型 。 


3.16 ”机 构 创 建 沁 例 2 一 一 万 同市 机 构 


范例 概述 : 

本 范例 将 介绍 万 向 节 机 构 的 创建 过 程 ， 在 该 机 构 中 基 座 为 固定 主体 ， 两 支 轴 又 安装 在 
基 座 上 并 分 别 采 用 圆柱 连接 ， 轴 又 之 间 添 加 万 向 连接 约束 ， 十 字 轴 采用 圆柱 约束 安装 在 轴 
又 中 对 应 的 孔 上 ， 当 机 构 中 的 任 一 轴 又 旋转 时 ， 可 以 带动 十 字 轴 及 另 一 轴 又 旋转 。 在 本 范 
例 中 ， 读 者 要 注意 万 向 (Gimbal ) 连接 的 应 用 技巧 和 注意 事项 ， 另 外 在 设计 轴 又 时 ， 要 预 
先 在 配合 位 置 添加 基准 坐标 系 ， 以 用 于 创建 万 向 约束 。 万 向 节 机 构 模 型 如 图 3.16.1 所 示 。 


基 座 (base) 轴 又 2 (link02) .… 十 字 轴 (joint) , 轴 又 1 Cink01) 









3.16.1 万 同 节 机 构 











Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo3.16\work\ch03.16。 

Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 gimba_asm， 选 取 mas-asm-dssi 本 模板 。 
Step3. 引入 基 座 元 件 BASE.prt， 并 使 用 号 点 这 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 一 个 轴 叉 元 件 LINK01.prt， 并 将 其 调整 到 图 3.16.2 所 示 的 位 置 。 

Step5. 创建 轴 义 1] (ink01) 与 基 座 (BASE) 之 间 的 圆柱 连接 1。 

(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 帝国 性 选 项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 莽 置 按钮 ， 分 别 选取 图 3.16.2 中 的 两 条 


轴线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 此 时 意 置 界面 如 图 3.16.3 所 示 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 条 轴线 基 座 (base) 轴 文 1 (ink01) 


局 


图 3.16.2 ”创建 圆柱 《Cylinder) 连接 1 





























PConneetior 1 【圆柱 ) FA 已 启用 和 集 
中 轴 对 齐 
平移 轴 集 名 称 
ET 

集 类 型 

SEE "| 上 反 府 
I | 完 威 连接 定义 。 




















图 3.16.3 “放置 ”界面 


(3) 拖 动 轴 叉 1 至 图 3.16.2 所 示 的 大 致 位 置 。 
Step6. 单 击 操控 板 中 的 等 按钮 ， 完 成 圆柱 连接 的 创建 。 
Step7. 引入 第 二 个 轴 叉 元 件 LINK02.prt， 并 将 其 调整 到 图 3.16.4 所 示 的 位 置 。 


轴 对 齐 : 选取 这 2 条 轴线 轴 又 2 (ink02) 


下 一 -1 


号 
图 3.16.4 创建 圆柱 《Cylinder) 连接 2 








Step8. 创建 轴 又 2 (CLINK02) 与 基 座 (BASE) 之 间 的 圆柱 连接 2。 
(1) 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 问 圆柱 选项 。 


(2) 定义 “ 轴 对 齐 ”约束 。 单 击 操控 板 中 的 总 置 按钮 ， 分 别 选取 图 3.16.4 中 的 两 条 。。。 


轴线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 误 置 界面 如 图 3.16.5 所 示 。 








局 Connection B [圆柱 ) 


日 轴 对 弃 
二 让 LINED2:A 2 二):710 ( 拉 | 


En BASE: A_5 十 1:710 听 伸 _ 



























光束 已 局 用 


约束 兴 型 
四 | 重合 |* 









坊 称 


0.00 了 | 左 疝 | 







状况 








图 3.16.5 


“放置 ”界面 


(3) 拖 动 轴 又 2 至 图 3.16.4 所 示 的 大 致 位 置 。 

Step9. 创建 两 轴 又 之 间 的 万 向 (Gimbal) 连接 。 

(1) 在 茂 置 界面 下 方 单 击 “新 建 集 ” 
列表 中 选择 万 疝 选项 。 

(2) 定义“ 坐标 系 对 齐 约 束 。 选 取 图 3.16.6 所 示 的 两 个 坐标 系 为 约束 参考 , 此 时 误 置 


界面 如 图 3.16.7 所 示 。 


选取 这 两 个 坐标 系 





















图 3.16.6 创建 万 同 (Gimbal) 连接 








FConnection_ B 【圆柱 ) 
刁 Connection 7 [H 千 ) 
吕 坐标 系 








字符 ， 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 






约束 已 后 用 
光束 类 型 








Rg LINED2: PRT_CSYS_DEF:F: 
RY LINED1: PRT_CSYS_DEF:F: 

















J 居中 > 


坊 称 













图 3.16.7 


0.00 理 


“放置 ”界面 





状况 
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“。。。 “(3) 拖 动 畏 又 2 至 图 3.16.6 所 示 的 大 臻 位置。 


。。。 Step10. 单 击 操控 板 中 的 关 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 

i Step11. 引入 十 字 轴 元 件 JOINT.prt， 并 将 其 调整 到 图 3.16.8 所 示 的 位 置 。 
人 Step12. 创建 轴 叉 1 (LINK01) 与 十 字 轴 (JOINT) 之 间 的 圆柱 连接 3。 
se 。 (1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 贸 画 国 选项 。 


el (2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 1。 单 击 操控 板 中 的 下 坪 按钮 ， 分 别 选 取 图 3.16.8 中 的 两 
条 轴线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 1 的 参考 ， 此 时 下 豆 界面 如 图 3.16.9 所 示 。 
轴 对 齐 1: 选取 这 两 条 钉 线 


一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 全 


轴 对 齐 2: 选取 这 两 条 轴线 





3.16.8 ”创建 圆柱 (Cylinder〉 连接 


局 Comection_ 8 (圆柱 ) 芍 束 已 启用 
二 约束 类 型 
人 JOINT:A 2 轴 ):F7 拉 种 | 一 一 
名 ITNEO1:A 1 得 ):F5 ( 拉 全 sé 
昌平 称 轴 起 移 
日 旋转 轴 0.00 | 


状况 
新 建 人 完成 连接 定义 。 


3.16.9 “放置 ”界面 


Step13. 创建 轴 义 2 (LINK01) 与 十 字 轴 (JOINT) 之 间 的 圆柱 连接 4。 

(1) 在 剖 豆 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ”字符 ， 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约 束 
列表 中 选择 问 国 柱 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 2。 单 击 操控 板 中 的 下 豆 按钮 ， 分 别 选取 图 3.16.8 中 的 两 
条 轴线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 2 的 参考 ， 此 时 请 和 界面 如 图 3.16.10 所 示 。 


外 Correction 8 【圆柱 ) 一 光束 已 甩 用 
局 Connection 日 【圆柱 ) 
中 轴 对 齐 光束 过 型 
到 JOINT :A 1 得 ): 瑟 屁 HL 于 全 
oj LINED2:& 1 ( 轴 ]:F8 闻 坊 移 
平移 轴 0.00 | 
晶 旋 转轴 
新 建 集 完成 连接 定义。 


6 站 


第 3 章 机 构 和 连接 与 机 构 创建 


Step14. 单 击 操控 板 中 的 壬 按钮 ， 完 成 约束 的 创建 ， 结 果 如 图 3.16.11 所 示 。 





3.16.11 ”机构 装配 结果 


Step15. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 咒 ， 尝 试 拖 动 轴 又 1 或 轴 又 2， 验 证 连接 。 
Step16. 再 生机 构 模 型 ， 然 后 保存 机 构 模 型 。 


3.17 机 构 创建 沁 例 3 一 一 平行 提升 机 构 


范例 概述 : 

本 范例 将 介绍 平行 提升 机 构 的 创建 过 程 。 在 该 机 构 中 ， 和 框架 为 固定 主体 ， 气 红 安 交 在 
框架 上 ,8 根 连 杆 和 5 根 销 轴 使 用 销 (Pin) 和 圆柱 (Cylinder) 连接 组 成 平行 连 杆 机 构 ， 工 
作 台 安装 在 连 杆 顶部 ， 当 活塞 运动 时 ， 该 机 构 将 推动 工作 台 平 行 上 升 。 在 本 范例 中 ， 读 者 
要 注意 销 (Pin) 连接 和 圆柱 〈Cylinder) 连接 的 使 用 区 别 ， 避 免 产 生 过 多 约束 。 平行 提 升 
机 构 模 型 如 图 3.17.1 所 示 。 


> 工作 台 (table) 








, 气动 系统 (pneumatic ) 


框架 (frame) 


销 轴 (pin) 


连 杆 (rod) Ei 


3.17.1 平行 提升 机 构 


Task1. 创建 气动 系统 子 组 件 


Stepl. 将 工作 目录 设置 至 D:\creo3.16\work\ch03.17。 

Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 , 命名 为 pneumatic_asm,， 选取 ms-asm_desi 印 模板 。 
Step3. 引入 第 一 个 元 件 CYLINDER.prt， 并 使 用 间 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 二 个 元 件 PISTON.prt， 并 将 其 调整 到 图 3.17.2 所 示 的 位 置 。 
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eee 注意 : 引入 后 需要 调整 位 置 ， 否 则 创建 “ 轴 对 齐 ” 约 束 时 可 能 出 现 方向 错误 。 


了 


3.17.2 ”创建 滑 块 (Slider) 连接 


eee 轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 





\ 
\ 
eee 人 


旋转 : 选取 这 两 个 平面 


Step5. 创建 清 块 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 王 消 块 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 | 查 吉 | 选项 卡 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选 取 图 3.17.2 所 示 的 两 个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 
此 时 昔 吾 界面 如 图 3.17.3 所 示 。 


是 Connection_1 (月 块 ) 光束 已 启用 
中 轴 对 齐 各 中 类 型 
gj FISTON: 曲面 :F5( 拉 仲 1; es 
部 CTLINDER: 曲面 :F5 近 伸 . EE 
旋转 坊 移 
平 秘 轴 0.00 | 
状 部 
人 完成 连接 定 尽 。 


图 3.17.3 “放置 ”界面 


(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选 取 图 3.17.2 所 示 的 两 个 表面 为 “旋转 ”约束 参考 ,此 时 
放置 界面 如 图 3.17.4 所 示 。 


辐 Comection 1 丛 块 ) 区 束 已 局 用 
铀 对 章 
让 旋转 汐 束 类 型 


了 WPTsTOH: 曲面 :F9 ( 控 仲 _ 3; 加 下台 
他 CTLINDER: 曲面 :79 控 伸 | | 坊 区 


平 藉 贡 0.00 到 疝 
状况 
新 建 蘑 完成 连接 定 久 。 


图 3.17.4 “放置 ”界面 


(4) 设置 平移 轴 参 考 。 在 下 界面 中 单 击 中 项 钢 选项 ， 选 取 图 3.17.5 所 示 的 两 个 平 
面 为 平移 轴 参 考 。 





庆 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 













KE 
My 
~ 


平移 轴 : 选取 .4 
这 两 个 平面 






人 


图 3.17.5 设置 平移 轴 参 考 


(5) 设置 位 置 参数 。 在 开间 界面 右 侧 当前 位 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 5， 并 按 Enter 
键 确认 ， 然 后 单 击 。 按钮， 选中 [启用 重新 生成 值 复 选 框 ， 选 中 加 晤 小 限制 复 选 枉 ， 在 
其 后 的 文本 框 中 输入 值 5; 选中 景 大 限制 复 选 框 ,在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 150, 如 图 3.17.6 
所 示 。 


局 Connection 1 1 前 块 ] 当前 位 置 重新 生成 便 

轴 对 齐 
旋转 5 本 六 六 5.0 
平 乏 轴 设置 地 个 置 

各 PISTON: 曲面 :F5 ( 控 伸 _1;” Fyf 启用 重新 生成 值 

6 CYLINDER: 曲面 :FT ( 拉 伸 . Ff 县 小 限制 5.0 - 

[MY 最 大 限制 150.0 
动态 尾 性 >> 


新 建 集 


图 3.17.6 设置 位 置 参数 


Step6. 单 击 操控 板 中 的 美 按钮 ， 完 成 滑 块 连接 的 创建 。 
Step7. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ”按钮 锅 ， 拖 动 零件 piston， 验 证 滑 块 连接 。 
Step8. 再 生机 构 模 型 ， 然 后 保存 机 构 模 型 。 


Task2. 创建 总 装配 


Stage1. 装配 框架 和 气动 子 组 件 


Step1. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 parallel_mech， 选 取 mmns_asm_de5i 本 模板。 
Step2. 引入 框架 元 件 frame.prt， 并 使 用 皮 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step3. 引入 气动 子 组 件 pneumatic_asm.asm， 并 将 其 调整 到 图 3.17.7 所 示 的 位 置 。 
Step4. 创建 气动 子 组 件 与 框架 之 间 的 刚性 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 也 刚性 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 
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。。。 板 菜单 中 的 划 下 选项 卡 。 
。。。 (2) 定义 “重合 ”约束 (一 )。 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 选择 工 重 汪 选项， 选取 图 3.17.7 
es。 所 示 的 两 个 平面 为 “重合 ”约束 (一 ) 的 参考 ， 此 时 茂生 界面 如 图 3.17.8 所 示 。 


eee “重合 ”约束 (一 ): “重合 ”约束 (二 ): 
eee 这 两 个 平面 重合 i、 这 两 个 柱 面 重合 








“平行 ”约束 :这 两 个 平面 平生 


3.17.7 ”创建 刚性 〈Rigid) 连接 


启 Connection 2 拉 | 性 ) A 罗 束 已 启用 
es 约束 类 型 
CYLINDER: 曲面 :F9( 拉 伸 | 一 一 i 
人 TEAWE: 曲面 :F10 ( 拉 伸 _3; 二 s 
重合 a 
平行 0.00 到 疝 
新 建 约 束 
新 于 入 一 
元 至 鸭 束 


图 3.17.8 “放置 ”界面 














(3) 定义 “重合 ”约束 (二 )。 在 总 家 界面 中 单 击 中 新 建 网 束 ， 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 
选择 工 重合 选项， 选取 图 3.17.7 RE “重合 ”约束 〈 二 ) 的 参考 ， 此 时 ， 茂 置 








界面 如 图 3.17.9 所 示 。 
EE Cormeetion 2 (种 性 ) Wf 约束 已 启用 
重合 
上 重合 约束 类 型 


1 CYLINDER: 曲面 :Fe ( 拉 伸 . [| 重合 |= 
FRME: 曲面 :P11 ( 例 贺 角 | 信和 


平行 0.00 度 疝 
新 建 约束 
新 建 集 完全 约束 


图 3.17.9 “放置 ”界面 






下 本 号 三 | 


(4) 定义 “平行 ”约束 。 在 式 豆 界面 中 单 击 趾 新建 约束 |， 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 选择 
JL 了 选项 选取 图 3.17.7 中 的 两 个 平面 为 “平行 ”约束 的 参考 ， 此 时 加 喜 界面 如 图 
3.17.10 所 示 。 





局 Correction 2 的 | 性 ) 
重 癌 
重合 
-7 而 
jcYLITIDER: 曲面 :79 ( 拉 伸 . 
名 FRMIE: 曲面 :F10 ( 拉 伸 _3; 
新 建 约 束 
新 建 集 


3.17.10 


第 (BJ 章 机 构 连 接 与 机 构 创建 


[YF 约束 已 启用 
约束 类型 
四国, 平行 下 


起 移 


0.00 | 


完全 约束 





“放置 ”界面 


Step5. 单 击 操控 板 中 的 园 按 钮 ， 完 成 刚性 连接 的 创建 ， 如 图 3.17.11 所 示 。 


Stage2. 装配 连 杆 1 


Step1. 引入 连 杆 元 件 ROD.prt， 并 将 其 调整 到 图 3.17.12 所 示 的 位 置 。 


Step2. 创建 连 杆 1 和 框架 之 间 的 销 连 接 。 


(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 器 销 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 亚 吾 按钮， 分 别 选 取 图 3.17.12 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 前 和 置 界面 如 图 3.17.13 所 示 。 





3.17.11 








二 平移， 选取 这 两 个 平面 


完成 刚性 〈Risgid) 连接 






二 


图 3.17.12 创建 销 (Pin) 连接 


是 Comection_3 人) 
中 轴 对 齐 
到 ROD: 曲面 :F5 ( 拉 伸 _1) 
iTRANE :曲面 :79 ( 拉 伸 _21 
平移 
日 旋转 轴 


新 建 集 


3.17.13 


约束 已 局 用 
光束 类 型 


坊 称 


0.00 | 


状况 


“放置 ”界面 
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rp (3) 定义 “平移 ” 约束。 分 别 选取 图 3.17.12 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 此 


eee 总 轨 

eee 时 界面 如 图 3.17.14 所 示 。 

eee 

eee 

< 国 Conmection 3 信 肯 ) 冯 囊 已 自用 

@@@ 轴 对 齐 

eee 中 平 迄 光束 类 型 

名 ROD: 曲面 :75 ( 控 坤 _1) 四 中 主人 

eee 名 FEME: 曲面 :F7 时 3 描 _2) 坊 秘 

eee 

ee® 已 旋转 轴 0.00 | 
状况 

i 完成 连接 定 久 。 


3.17.14 “放置 ”界面 


Step3. 调整 连 杆 1 至 图 3.17.15 所 示 的 大 致 位 置 。 





3.17.15” 连 杆 1 的 位 置 


Step4. 单 击 操控 板 中 的 半 按 钮 ， 完 成 销 连 接 的 创建 。 
Stage3. 装配 销 轴 1 


Step1. 引入 连接 轴 元 件 PIN.prt， 并 将 其 调整 到 图 3.17.16 所 示 的 位 置 。 

Step2. 创建 销 轴 1 和 连 杆 1 之 间 的 销 连接 。 

(1) 在 “元 件 放 置 ” 操 控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 器 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 弄 吾 按钮 ， 分别 选取 图 3.17.16 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 ,总 置 界面 如 图 3.17.17 所 示 。 


'---z7 轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 


Ld 





一 平移， 选取 这 两 个 平面 


图 3.17.16 创建 销 (Pin) 连接 


第 @) 章 ”机构 连接 与 机 构 创 建 





辐 Comection 3 性 肖 ) 光束 已 且 用 
曲轴 对 齐 多 过 类 型 
名 FI 曲面: 瑟 蚁 伸 1) | 
名 R00: 曲面 :F5 ( 拉 伸 _1) 
平移 
日 话 转轴 0.00 | 
状况 
新 建 集 完成 连接 定义。 





3.17.17 “放置 ”界面 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 图 3.17.16 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 此 
时 辟 置 界面 如 图 3.17.18 所 示 。 


同 Connection 3 (四 站) 约束 已 启用 
轴 对 齐 
中 平移 芍 束 尖 型 
出 FIH: 曲面 :75 ( 拉 伸 _1) 二 下 和 > 
人 ROD: 曲面 :75 拉 伸 _1) 坊 移 
避 旋转 轴 0.00 | 
状况 
I 完成 连接 定义 。 


3.17.18 “放置 ”界面 
Step3. 单 击 操控 板 中 的 郑 按 钮 ， 完 成 销 连接 的 创建 ， 如 图 3.17.19 所 示 。 





3.17.19 ”装配 销 轴 1 


Stage4. 采用 复制 的 方法 装配 销 轴 2 


Step1l. 选取 复制 零件 。 在 模型 树 中 选中 “PIN.prt” 节 点 。 

Step2. 单 击 模型 功能 选项 卡 ” 首 Ff” 区 域 下 的 名 人 提 抽 按钮 ,然后 单 击 晤 着 由 按钮， 此 
时 系统 弹出 图 3.17.20 所 示 的 “元 件 放置 ”界面 。 

文件 -~ |， 模型 ” 分析 注释 这 各 人体 模型 工具 视图 应 用 程序 框架 元 疗 茂 印 


区 和 TI 回民 ER 和 自动 旋 置 | | 由。 状况 : 未 完成 连接 定义 。 


放置 | 移动 | 选项 | 接 性 | 属性 
图 3.17.20 “元 件 放置 ”界面 
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Step3. 在 模型 中 依次 选取 图 3.17.21 所 示 的 柱 面 和 平面 为 新 的 约束 参考 , 此 时 于 下 界 


面 如 图 3.17.22 所 示 。 


了 选取 此 柱 面 






选取 此 平面 


3.17.21 ”选取 约束 参考 


轧 位 置 1 和 = 约束 已 启用 
同 Connection 3 (四 ) 
由 于 齐 约 囊 类 型 
中 平移 重合 = 
[可 加 
a FIT 曲面 :了 5 | 篇 移 

| 多 ROT: 曲面 :F5 ( 拉 伸 _ 0 00 后 
新 建 约 囊 v 

新 建 位 宜 完成 连接 定 久 。 


3.17.22 “放置 ”界面 


Step4. 单 击 操控 板 中 的 半 按钮， 完成 元 件 的 复制 ， 如 图 3.17.23 所 示 。 


钳 轴 2 





3.17.23 ”装配 销 轴 2 
Stage5. 交配 连 杆 2 


Step1. 引入 连 杆 元 件 ROD.prt， 并 将 其 调整 到 图 3.17.24 所 示 的 位 置 。 


sr 轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 


一 平移， 选取 这 两 个 平面 


图 3.17.24 创建 销 (Pin) 连接 


Step2. 创建 连 杆 2 和 销 轴 1 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约 束 列表 中 选择 3 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 臣 直 按钮， 分 别 选取 图 3.17.24 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 茂生 界面 如 图 3.17.25 所 示 。 

(3) 定义 “平移 ”约束 。 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 选择 J[ 中 加 选 项 ， 分 别 选 取 图 3.17.24 
中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 参考 ， 偏 移 距离 值 为 -5， 此 时 站 二 界面 如 图 3.17.26 所 示 。 


加 Conneetiomn_ 36 ( 销 ) 
中 轴 对 齐 
各 BoD: 曲面 :F5 和 拉 伸 _1) 
名 PIH: 曲面 :FS ( 拉 伸 _1) 
平移 
日 旋转 轴 


新 建 集 


3.17.25 


园 Conneetiomn_36 (四 ) 
轴 对 齐 
虽 干 称 
名 ROD : 曲面 :F5 拉 伸 _1) 
人 FIN: 曲面 :5 ( 拉 伸 _1) 


在 旋转 轴 


新 建 集 


和 4 3.17.26 


第 3 章 机 构 和 连接 与 机 构 创建 





eee 
@@@ 
eee 
eee 
@@@ 
eee 
ee 
eee 
@@@ 
@e@e@ 
区 束 已 启用 
芍 囊 类 型 
国 重合 
坑 称 
0.00 | 
状况 
完成 连接 定义 。 
“放置 ”界面 
芍 束 已 自用 
汐 束 类 型 
][ 距 褒 > 
坊 称 
5.00 下 | 请 疝 
状况 
完成 连接 定 必 。 
“放置 ”界面 


Step3. 单 击 操控 板 中 的 转 按 钮 ， 完 成 元 件 的 装配 ， 如 图 3.17.27 所 示 。 





3.17.27 


Stage6. 采用 复制 的 万 法 装配 销 轴 3 


装配 连 杆 2 


Step1. 选取 复制 和 零件。 在 模型 树 中 选中 图 3.17.28 所 示 的 “PIN.prt” 市 扩 。 


Step2. 单 击 昼 于 功能 选项 卡 ” 刍 人 ” 


区 域 下 的 名 皇 制 按钮 ， 然 后 单 击 蜡 坷 目 按 钮 ， 此 
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。。。 ”时 系统 弹出 “元 件 放 置 ”操控 板 ， 单 击 其 中 的 “手动 放置 按钮 ”上 四， 如 图 3.17.29 所 示 。 





@@@ 
@@@ 
eee 间 PARALLEL MECH,ASM 
@@@ A SaSM RIGSHT 
eee 1 BSM_ TOP 
eee i BSM_FRONT | a 
eee 3 ASM_DEF_CSY5 单 击 此 按钮 
S00 Ek [El FRAME,PRT 
< < E [I PNEUMATIC_ASM.ASM Y 
b 国 DROD.PRT 2 ; 二 
i p 问 OPIN.PRT 夺 | 圈 || 们 || 中 销 A | 重合 
i » ll BI 选中 此 节点 
E [Fl OROD,.PRT 
中 在 此 持久 放置 | 移动 | 选项 | 搞 性 | 必 性 
图 3.17.28 选取 复制 零件 图 3.17.29 “元 件 放置 ”操控 板 


Step3. 选取 约束 参考 。 单 击 操控 板 中 的 亚 吉 按钮 ,在 模型 中 依次 选取 图 3.17.30 所 示 
的 柱 面 和 平面 为 新 的 约束 参考 ， 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 选择 [中 高 选项 ， 偏 移 距 离 值 为 5， 
此 时 | 焉 站 界面 如 图 3.17.31 所 示 。 


-选取 此 柱 面 


.一 选取 此 平面 





图 3.17.30 ”选取 约束 参考 


量 Comection_51 (二 ) 芍 束 已 自用 
轴 对 齐 
中 平移 约束 类 型 
吕 PIN: 曲面 :75 ( 拉 伸 _1) 有 
名 RDD: 曲面 :FS 科 伸 _1) 偏 移 
日 旋转 轴 5.00 ” 展 辐 


状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 3.17.31 “放置 ”界面 


Step4. 创建 销 轴 3 和 气动 子 组 件 之 间 的 圆柱 连接 。 
(1) 在 总 豆 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ”字符 ， 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约 束 
列表 中 选择 学 国 柱 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 玻 豆 按钮， 分 别 选取 图 3.17.32 所 示 的 两 
个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 此 时 总 晤 界面 如 图 3.17.33 所 示 。 


第 3 章 机 构 和 连接 与 机 构 创建 


选取 这 两 个 柱 面 


We ed et es eg he doe eh (hh i i at on es fs Net 





3.17.32 ”创建 圆柱 〈Cylinder) 连接 


[FConmnection 51 二 肖 7 二 芍 囊 已 启用 
局 Correctiormr 52 【圆柱 ] 
味 轴 对 亨 约束 类型 
名 FIN: 曲面 :75 ( 控 伸 _1; -上 重合 
色 PISTON: 曲面 :79 ( 拉 介 坊 移 
平移 轴 0.00 | 
可 旋转 轴 和 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


3.17.33 “放置 ”界面 
Step5. 单 击 操控 板 中 的 半 按钮 ， 完 成 元 件 的 复制 和 连接 ， 如 图 3.17.34 所 示 。 
Stage7. 采用 复制 的 方法 装配 销 轴 4 
Step1. 选取 复制 零件 。 在 模型 树 中 选中 图 3.17.35 所 示 的 “PIN.prt” 节 点 。 





I PARALLEL MECH,ASM 
i BS5M RIGHT 
A SM TOP 
1 MSM_FRONT 
Sx SM_DEF_CSYS 
bp FRAME,PRT 


» ll 选中 此 节点 
bk DRCC,PRT 
kb DPIM,PRT 





中 在 此 插 六 
3.17.34 ”装配 销 轴 3 3.17.35 ”选取 复制 零件 


Step2. 单 击 模型 功能 选项 卡 ”次 EF” 节点 下 的 名 丘 制 按钮， 然后 单 击 罗 左上 按钮， 此 
时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 。 

Step3. 选取 约束 参考 。 单 击 操控 板 中 的 下 豆 按钮， 在 模型 中 依次 选取 图 3.17.36 所 示 
的 柱 面 和 平面 为 新 的 约束 参考 ， 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 选择 J[ 中选 项， 偏 移 距 离 值 为 5， 
此 时 至 吾 界面 如 图 3.17.37 所 示 。 
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;选取 此 柱 面 


选取 此 平面 





图 3.17.36 ”选取 约束 参考 


已 Connmection 3 {和 ) 芍 束 已 启用 
轴 对 齐 
中 十 称 芍 束 类 型 
ij FIN: 曲面 :F5 ( 拉 伸 _1) 有 
iD0: 曲面 :75 ( 拉 伸 _1) 偏 称 
日 旋转 轴 5.00 "| 上 后 向 
状况 
I 完成 连接 定义 。 


3.17.37 “放置 ”界面 


Step4. 单 击 操控 板 中 的 半 按 钮 ， 完 成 元 件 的 复制 ， 如 图 3.17.38 所 示 。 
Stage8. 采用 复制 的 方法 装配 连 杆 3 
Step1. 选取 复制 零件 。 在 模型 树 中 选中 图 3.17.39 所 示 的 “ROD.prt” 节 点 。 





A 55 RIGHT 

A B35 TOP 

1 BM FRONT 

Mex BSM_DEF_CSYS 
Ek (Gl FREME,PRT 

i 





| 及 
= ll SE 选中 此 节点 
EE [可 OPIM,PRT 
bE 国 0PIN,PRT 
Ek Bl OROD,.PRT 
E [| OFIN.PRT 


ke 国 DPIN.PRT 


图 3.17.38 ”装配 销 轴 4 图 3.17.39 ”选取 复制 零件 





Step2. 单 击 模型 功能 选项 卡 “所 人 ”节点 下 的 涧 复 制 按钮 ， 然 后 单 击 国 和 上 按钮 ， 此 
时 系统 弹出 “元 件 放 置 ”操控 板 ， 单 击 其 中 的 “手动 放置 按钮 ” 趾 。 

Step3. 选取 约束 参考 。 单 击 操控 板 中 的 下 豆 按 钮 ， 在 模型 中 依次 选取 图 3.17.40 所 示 
的 柱 面 和 平面 为 新 的 约束 参考 ; 单 击 尽 入 按钮 , 反 转 配合 方向 , 此 时 相生 界面 如 图 3.17.41 
所 示 。 








-- 选取 此 柱 面 0 


-- 选 取 此 平面 





图 3.17.40 ”选取 约束 参考 eee 


Step4. 创建 连 杆 3 和 销 轴 1 之 间 的 圆柱 连接 。 
(1) 在 站 喜 界面 下 方 单 击 “新 建 集 ” 字 符 ， 在 “元 件 放 置 ” 操 控 板 的 机 械 连接 约束 
列表 中 选择 中 圆柱 选项 。 





是 Conmection B0 (四) 光束 已 所 用 
轴 对 齐 
中 平移 约束 类 型 
如 R00: 曲面 :85 时 伸 了 ly 
| 各 FEANE: 曲面 :F6 和 描 _1) 凡 称 
昌 施 转 四 0.00 民有 
状况 
新 建 集 完成 连接 定 多。 


图 3.17.41 “放置 ”界面 


(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 臣 豆 按钮， 分 别 选取 图 3.17.42 所 示 的 两 


个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 | 茂生 界面 如 图 3.17.43 所 示 。 
选取 这 两 个 柱 而 


放大 图 





图 3.17.42 ”创建 圆柱 (Cylinder〉 连接 





FConnection 80 习 肖 ) 二 约束 已 启用 
是 Connection 81 【圆柱 ) 
中 轴 对 齐 的 了 Re 于 
00: 曲面 :本 拉 伸 1 二 重合 
和 FI: 曲面 :75 近 伸 1; 偏 称 
吕 平 秘 轴 0.00 | 
卓 旋转 轴 和 
新 建 集 PR 
完成 连接 定义 。 


图 3.17.43 “放置 ”界面 
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Step5. 单 击 操控 板 中 的 等 按钮 ， 完 成 元 件 的 复制 与 连接 ， 如 图 3.17.44 所 示 。 





。。。 Stage9. 采用 复制 的 万 法 装配 连 杆 4 
。。。 Step1. 选取 复制 零件 。 在 模型 树 中 选中 图 3.17.45 所 示 的 “ROD.prt” 节 点 。 
Ce Step2. 单 击 模型 功能 选项 卡 ” 染 和 ” ”节点 下 的 译 复 制 按钮， 然后 单 击 镶 和 站 按钮 ， 此 
。。。 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 其 中 的 “手动 放置 按钮 ” 胃 。 
eee 图 PARALLEL_MECH,ASM 
A ASM_RIGHT 
A BM TOP 


A BM FRONT 
Mex BSM_DEF_CSY5 
bE 国 FRAME.PRT 
kb PNEUMATIC_ASN, BSM 
| DROD,PRT 
k [Fl 9PIM,PRT 


PPP 


bp 国 BROD:FRTA------------- 选中 此 节点 


k [1 OFIN.PRT 
E Fl OROD,.PRT 


图 3.17.44 ”装配 连 杆 3 图 3.17.45 ”选取 复制 零件 





Step3. 选取 约束 参考 。 单 击 操控 板 中 的 式 喜 按钮 , 在 模型 中 依次 选取 图 3.17.46 所 示 
的 柱 面 和 平面 为 新 的 约束 参考 ; 单 击 民生 按钮 , 反 转 配合 方向 , 此 时 臣 吾 界面 如 图 3.17.47 
所 示 。 


选取 此 平面 -、、 





图 3.17.46 选取 约束 参考 


局 Conmection 90 是 肖 ) 约 上 囊 已 启用 
轴 对 齐 
昌平 迄 约 囊 类型 
吕 ROD: 曲面 :F5 ( 拉 伸 _1) 二 
名 FTN: 曲面 :75 科 伸 _1) 坊 秘 
昌 族 苇 轴 5.00 | 到 疝 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 3.17.47 “放置 ”界面 


Step4. 调整 连 杆 4 至 图 3.17.48 所 示 的 大 致 位 置 。 


第 3 章 机 构 连 接 与 机 构 创建 


Step5. 创建 连 杆 4 和 销 轴 4 之 间 的 圆柱 连接 。 
(1) 在 着 置 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ” 字符， 在“ 元件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 、。。。 
列表 中 选择 问 国 往 选项 。 2: 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ”约束 。 单 击 操控 板 中 的 误 置 按钮， 分别 选取 图 3.17.48 所 示 的 两 。。。。 
个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 此 时 ， 查 各 界面 如 图 3.17.49 所 示 。 ee 





选取 这 两 个 柱 面 ~ sie 





3.17.48 ”创建 圆柱 〈Cylinder) 连接 


国 Connection_90 世 肖 ) 二 芍 束 已 启用 
局 Correction 91 【圆柱 ) 
中 轴 对 齐 约束 闪 型 
吧 RDD: 曲面 :F5 ( 控 伸 _1; HL 重合 
i FTN: 曲面 :F5 拉 伸 _1: 坊 黎 
日 平 称 轴 0.00 尺 辣 
百 旋转 轴 备 
新 建 集 we 


3.17.49 “放置 ”界面 


Step6. 单 击 操控 板 中 的 半 按钮 ， 完 成 元 件 的 复制 与 连接 ， 如 图 3.17.50 所 示 。 
Stage10. 采用 复制 的 万 法 装配 连 杆 5 
Step1. 选取 复制 零件 。 在 模型 树 中 选中 图 3.17.51 所 示 的 “ROD.prt” 节 点 。 


闽 PaRALLEL MECH,ASM 

1 BM_RIGHT 
1 BM _TOP 
1 3M FROMNT 
Me ASM_DEF_CSY5 

bE (El FRAME,PRT 

kp Ea) PNEUMATIC_ASM, ASM 

Ek Tl oRoDFRT------------- 选中 此 节点 





k [DRCOD,PRT 


3.17.50 ”装配 连 杆 4 3.17.51 ”选取 复制 零件 
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和 Step2. 单 击 模型 功能 选项 卡 ” 罗 和 ” 节点 下 的 拒捕 按钮 然后 单 击 昏 烽 上 6 按 钮 ， 此 
i 时 系统 弹出 “元 件 放 置 ” 操 控 板 。 
Ee Step3. 选取 约束 参考 。 单 击 操控 板 中 的 世间 按钮， 在 模型 中 依次 选取 图 3.17.52 所 示 
。。。 的 柱 面 和 平面 为 新 的 约束 参考 ， 此 时 勤 置 界面 如 图 3.17.53 所 示 。 
;选取 此 桂 而 
。。。 选取 此 平面 





3.17.$2 ”选取 约束 参考 


是 Cormection 3 { 畏 ) 约束 已 启用 
轴 对 齐 
日 平移 芍 囊 关 型 
全 Ron: 曲面 :了 5 ( 拉 伸 _1) 二 S|” 
角 和 FTN: 曲面 :75 ( 拉 伸 _1) 偏 移 
已 旋转 轴 D0. 00 | 
新 建 集 完成 这 接 定义 。 


图 3.17.53 “放置 ”界面 
Step4. 单 击 操控 板 中 的 法 按 钮 ， 完 成 元 件 的 复制 与 连接 ， 如 图 3.17.54 所 示 。 
Stage11. 采用 复制 的 万 法 北 配 销 轴 5 
Step1. 选取 复制 和 零件。 在 模型 树 中 选中 图 3.17.55 所 示 的 “PIN.prt” 市 上 抬 。 


园 paRALLEL_MECH,aSM 
A DSF)_RIGHT 
A BM TOP 
A SM FRONT 
Me BSM_DEF_CSY5 
用 FRAME,PRT 
连 杆 5 bk PNEUMATIC_ASM.AS5M 
2 ls Bl oroD,.PRT 
" E [OPIN.PRT<---------- 选中 此 节点 
bE Bl oFIN.PRT 
EE [可 DRCC,PRT 
wk [| OPIN.PRT 
EE [| OPIN.PRT 
k [Bl oROD,.PRT 
k [I OROD,.PRT 
Ek [可 DRCCPRT 


3.17.$4 ”装配 连 杆 3.17.55 ”选取 复制 零件 





Step2. 单 击 模型 功能 选项 卡 “ 巢 上 区域 下 的 钥 复 币 按钮 ， 然 后 单 击 鲍 向 按钮 ， 此 
时 系统 弹出 “元 件 放 置 ”操控 板 。 
Step3. 选取 约束 参考 。 单 击 操控 板 中 的 式 喜 按钮 , 在 模型 中 依次 选取 图 3.17.56 所 示 


第 3 章 机 构 和 连接 与 机 构 创建 


的 柱 面 和 平面 为 新 的 约束 参考 ， 此 时 下 二 界面 如 图 3.17.57 所 示 。 





选取 此 柱 面 a 






选取 此 平面 wh 





一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 上 


图 3.17.56 ”选取 约束 参考 


局 Conmmection 3 [四 芍 束 已 启用 
轴 于 齐 
本 平移 约束 类 型 
名 FIN: 曲面 :5 ( 拉 伸 _1) 二 $s |> 
由 ROD: 曲面 :F5 ( 控 伸 _1) 偏 移 
旋转 轴 0.00 户 疝 
状 训 
I 完成 连接 定义 。 


3.17.57 “放置 ”界面 
Step4. 单 击 操控 板 中 的 团 按 钮 ， 完 成 元 件 的 复制 ， 如 图 3.17.58 所 示 。 
Stage12. 采用 复制 的 万 法 北 配 连 杆 6 
Step1. 选取 复制 和 零件。 在 模型 树 中 选中 图 3.17.59 所 示 的 “ROD.prt” 节 扣 。 


PaRALLEL_MECH.ASM 
za5S RIGHT 
FasM TOP 
A SM FROMT 
Me BSM_DEF_CoY5 
医 [Cl FRAME,PRT 
bk a PNEURIATIC_ASM,aSM 
E Gl OROD.PRT 
ls [Gl 9PIN.PRT 
Ek [El DPIN.PRT 
EE 问 BROD,PRTA------------- 选中 此 节点 
wk [ 可 DPI ,PRT 
EE [Sl OFIN.PRT 
Ek [Fl ROD,.PRT 
Ek [DRCOC,PRT 
Ek [Fl OROD,.PRT 





k [Sl OFIN.PRT 
图 3.17.58 ”装配 销 轴 5 图 3.17.59 ”选取 复制 零件 


Step2. 单 击 模型 功能 选项 卡 ”将 ” 节点 下 的 六 提 抽 按钮 ， 然后 单 击 罗 烽 上 按钮 ， 此 
时 系统 弹出 “元 件 放 置 ”操控 板 ， 单 击 其 中 的 “手动 放置 按钮 ” 目 。 

Step3. 选取 约束 参考 。 单 击 操控 板 中 的 下 豆 按钮， 在 模型 中 依次 选取 图 3.17.60 所 示 
的 柱 面 和 平面 为 新 的 约束 参考 ， 此 时 站 旦 界面 如 图 3.17.61 所 示 。 
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-一 选取 此 柱 面 







-选取 此 平面 


下 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 上 


3.17.60 ”选取 约束 参 


己 Connection 36 首肯 ) 约束 已 启用 
铀 对 齐 en 
小 平移 ee 
万 Ron: 曲面 : 瑟 拉 促 1) | 了 [ 距 襄 “ 
名 PT: 曲面 :75 旷 伸 1) | | 入 黎 
旋转 轴 5.00 | 
状况 
新 建 集 完成 连接 定 久 。 


图 3.17.61 “放置 ”界面 
Step4. 调整 连 杆 6 至 图 3.17.62 所 示 的 大 致 位 置 。 
Step5. 创建 连 杆 6 和 销 轴 2 之 间 的 圆柱 连接 。 
(1) 在 亚 吾 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ”字符 ， 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 
列表 中 选择 问 加 性 选项。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 型 豆 按钮 ， 分 别 选 取 图 3.17.62 所 示 的 两 
个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 此 时 到 喜 界面 如 图 3.17.63 所 示 。 


选取 这 两 个 柱 面 、 


和 U 
和 
\T、 
入 


连 杆 6 








3.17.62 ”创建 圆柱 〈Cylinder) 连接 





外 Cormeetior 36 {i 站) 和 约束 已 号 用 
局 Conmeetion 115 【圆柱 ) 
中 轴 对 齐 
万 ROD 曲面 : 瑟 ( 近 伸 _1 ss 
各 FIH: 曲面 :FS 冬 促 1; 坊 移 
日 平 藉 轴 0.00 世 疝 
旧 旋转 轴 军 
新 建 集 wm 


3.17.63 “放置 ”界面 


第 3 章 机 构 和 连接 与 机 构 创建 


Step6. 单 击 操控 板 中 的 尝 按 钮 ， 完 成 元 件 的 复制 与 连接 ， 如 图 3.17.64 所 示 。 
Stage13. 采用 复制 的 方法 装配 连 杆 7 
Step1. 选取 复制 零件 。 在 模型 树 中 选中 图 3.17.65 所 示 的 “ROD.prt” 节 点 。 


PARALLEL_ MECH.ASM 
A BM RIGHT 
Pa5M TDP 
zaSM_FRDOMT 
ex 5M_DEF CSY5 
EE [可 FRAME,PRT 
EE [CIFNEUMEATIC LSM SSM 
E [El OROD,.PRT 
wk [OPIN,.PRT 
wk [| oFIN,.PRT 
EE [ 可 9RCC,PRT 
k [了 DPIM,PRT 
k [了 DPIM,PRT 
EkE [可 DRCD,PRT---------- 选中 此 节点 
ls [可 DROD,PRT 
Ek [可 DROC,PRT 











EE [可 OPIM,PRT 
| DROD,.PRT 
3.17.64 ”装配 连 杆 6 3.17.65 ”选取 复制 零件 


Step2. 单 击 覃 型 功能 选项 卡 ” 疾 FE” 节点 下 的 名 提 制 按钮 ， 然后 单 击 蜡 半 由 按钮 ， 此 
时 系统 弹出 “元 件 放 置 ”操控 板 。 

Step3. 选取 约束 参考 。 单 击 操控 板 中 的 下 豆 按 钮 ， 在 模型 中 依次 选取 图 3.17.66 所 示 
的 柱 面 1、 平 面 和 柱 面 2 为 新 的 约束 参考 ， 此 时 总 豆 界面 如 图 3.17.67 所 示 。 


选取 此 柱 面 1 选取 此 平面 选取 此 柱 面 2 


‘ 
一 一 于 一 一 





由 Conmectionm 80 虞 肯 ) 一 光束 已 且 用 
局 Connection 81 【圆柱 ] 
中 轴 对 齐 2 
部 ROD: 曲 面 :三 怕 伸 1; ss 
名 FTN: 曲面 :75 近 伸 _1; 博 移 
日 平移 轴 0.00 上 怕 壬 
上 旋转 轴 理 5 
新 建 集 Be 


3.17.67 “放置 ”界面 
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Step4. 单 击 操控 板 中 的 续 按 钮 ， 完 成 元 件 的 复制 ， 如 图 3.17.68 所 示 。 
Stage14. 采用 复制 的 方法 装配 连 杆 8 


ee Step1. 选取 复制 零件 。 在 模型 树 中 选中 图 3.17.69 所 示 的 “RODprt” 市 扩 。 


i A SM_ RIGHT 
ep A SM TOP 
ed A SM_ FRONT 
Se BSM_DEF_CSY5 
EE [了 FRAME,PRT 
ke FNEUMATIC_ 站 5M ,ASMI 
kE Bl aRoD,.PRT 
EE [El 9PIN.FPRT 
EE [Bl 9PIN.FPRT 
EkE Bl aRoD,.PRT 
EE [Bl 9PpIN.FPRT 
ls El OPIN.PRT 
EE [DRCD,PRT 
pk oRSD.PRT ---------- 选中 此 节点 
EE Bl oRoD.pRT 
EE (I oFIN.PRT 
EE [DRCD,PRT 
EE [DRCD,PRT 


图 3.17.68 ”装配 连 杆 7 图 3.17.69 ”选取 复制 零件 








Step2. 单 击 覃 型 功能 选项 卡 ” 疾 FE” 节点 下 的 名 人 提 制 按钮 ， 然后 单 击 蝇 半 由 按钮 ， 此 
时 系统 弹出 “元 件 放 置 ”操控 板 。 

Step3. 选取 约束 参考 。 

(1) 单 击 操控 板 中 的 弄 吾 按钮 ,在 模型 中 依次 选取 图 3.17.70 所 示 的 柱 面 1 和 平面 为 
新 的 约束 参考 。 


选取 此 柱 面 1 选取 此 平面 选取 此 柱 面 2 


\ 





图 3.17.70 ”选取 约束 参考 


(2) 在 总 喜 界面 中 删除 现 有 的 “圆柱 ”约束 。 

(3) 单 击 “ 新 建 集 ” 字 符 ， 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约 束 列表 中 选择 问 国 柱 
选项 ， 选 取 图 3.17.70 所 示 的 柱 面 2 和 图 3.17.71 所 示 的 柱 面 3 为 约束 参考 。 

Step4. 单 击 操控 板 中 的 等 按钮 ， 完 成 元 件 的 复制 ， 如 图 3.17.71 所 示 。 


Stage15. 装配 工作 台 元 件 


第 8j 章 机 构 和 连接 与 机 构 创 建 





选取 此 柱 面 3 ee. 





3.17.71 装配 连 杆 8 eee 


Step1. 引入 工作 台 元 件 TABLE.prt， 并 将 其 调整 到 图 3.17.72 所 示 的 位 置 。 

Step2. 创建 工作 台 和 连 杆 7 之 间 的 销 连接 。 

(1) 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 器 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 _ 臣 豆 按钮， 分别 选取 图 3.17.72 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 总 置 界面 如 图 3.17.73 所 示 。 

选取 此 所 和 再 线 轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 





3.17.72 ”创建 连接 平移 ， 选 取 这 两 个 平面 





是 Connection_150 (生活 ) 约 上 囊 已 启用 
串 轴 对 齐 ER 
Eel TABIE: 曲面 :77 ( 拉 伸 _3) [i 
By ROD: 曲面 :F5 冬 伸 _1) 
平移 坊 移 
旋转 轴 0.00 | 
状况 
和 看 完成 连接 定义 。 


3.17.73 “放置 ”界面 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 选择 J[ 趾 高 选项 ， 分 别 选 取 图 3.17.72 
中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 偏 移 距离 值 为 10， 此 时 束 豆 界面 如 图 3.17.74 所 

Step3. 创建 工作 台 和 连 杆 8 之 则 的 槽 连接 。 

(1) 在 总 豆 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ”字符 ， 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约 束 
列表 中 选择 部 煽 选项。 





辐 Connection_150 竹 肯 ] 


坑 穆 
Esl 


状 训 
元 成 连接 定名 。 





图 3.17.74 “放置 ”界面 





(2) 定义 “直线 上 的 点 ”约束 。 选 取 图 3.17.72 所 示 的 点 和 直线 为 约束 参考 ,此 时 ， 联 豆 ] 
界面 如 图 3.17.75 所 示 。 


由 Conmectionm 150 二 肯 ) 
局 Conneetior 15l 恒 ) 


元 成 连接 定 所 。 





图 3.17.7$ “放置 ”界面 


Step4. 单 击 操控 板 中 的 国 按 钮 ， 完 成 元 件 的 连接 ， 如 图 3.17.76 所 示 。 
说 明 : 如 果 机 构 中 的 连接 较 多 ， 影 响 机 构 的 查看 ， 可 以 单 击 信息 区 域 中 的 “机 构 显 示 ” 
按钮 淮 ， 在 图 3.17.77 所 示 的 “显示 图 元 "对 话 框 中 设置 机 构 中 元 素 的 显示 。 


车 ”加 间 有 电动 机 
车 奢 执 行 电动 机 
图 [> 接站 

M m8 楼 

区 总 凸轮 
新 3 撞 珊 
MM 括 目 轮 

MM 人 以 带 


加 室 弹 生 
MM 哲 阻尼 器 
MM 演 神 语 载 闪 





图 3.17.76 ”装配 工作 台 图 3.17.77 “显示 图 元 ”对 话 框 


第 3 章 机 构 连 接 与 机 构 创建 


Stage16. 验证 并 保存 模型 





Stepl. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ”按钮 装 ， 拖 动 零件 PISTON， 验 证 机 构 连 接 。 ee 
Step2. 再 生机 构 模 型 ， 然后 保存 机 构 模 型 。 eee 





3.18 ”机构 创建 范例 4 一 一 挖掘 机 工作 部 件 。。 
范例 概述 : 

图 3.18.1 所 示 是 单 斗 液压 挖 握 机 的 工作 部 件 结构 ， 动 辟 、 斗 杆 和 铲 斗 等 主要 部 件 彼 此 
贸 接 ， 在 液压 红 的 作用 下 各 部 件 绕 贸 接点 摆动 ， 完 成 挖 据 、 提 升 和 印 土 等 动作 。 本 范例 将 
介绍 挖掘 机 工作 部 件 机 构 的 操作 过 程 。 


铲 斗 油 剑 斗 杆 斗 杆 液压 虹 动 臂 加 转台 底盘 






连 杆 摇 杆 ” 动 辟 液压 饶 
图 3.18.1 挖掘 机 工作 部 件 


铲 半 


Task1. 创建 动 辟 液压 子 组 件 


Stepl. 将 工作 目录 设置 至 D:\creo3.16\work\ch03.18。 

Step2. 狐 建文 件 。 新 建 一 个 北 配 模型 文件 , 命名 为 1ower_boom_hyd, 选取 mms-asm-desi 柄 
模板 。 

Step3. 引入 第 一 个 元 件 BOTTOM_CYL_TUBE_MECH_B.prt( 动 辟 液 压 氏 )， 并 使 用 
刁 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 二 个 元 件 BOTTOM_CYL_ROD_MECH _B.prt ( 动 臂 活塞 杆 )， 并 将 其 调 
整 到 图 3.18.2 所 示 的 位 置 。 

注意 : 引入 后 需要 调整 位 置 ， 否 则 创建 “ 轴 对 齐 ” 约 束 时 可 能 出 现 方 向 错误 。 

Step5. 创建 清 块 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 时 党 归 选 项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放 置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 | 加 豆 | 洗 项 卡 。 








(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选 取 图 3.18.2 所 示 的 两 个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 
此 时 茧 置 界面 如 图 3.18.3 所 示 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 





图 3.18.2 创建 滑 块 (Slider)〉 连接 


Cormection 1 前 块 ) 


EY BOTTOM_CYL _ ROD MECH_E: 
BY POTTOM_CYL TUBE_MECH 


状 
元 成 连接 定 所 。 





图 3.18.3 “放置 ”界面 


(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选 取 元 件 BOTTOM_CYL_TUBE_MECH_B 中 的 基准 平 
面 CENTER 和 元 件 BOTTOM_CYL ROD MECH B 中 的 基准 平面 CENTER 为 “旋转 ” 约 
束 参考 ,此 时 避 置 界面 如 图 3.18.4 所 示 。 


局 Correctiorm 1 时 块 】 芍 囊 已 启用 
到 束 关 型 
| 了 | 重 人 台 | 


坊 称 
000 ”=| 上 和 诊 | 





元 成 连接 定 所 。 


图 3.18.4 “放置 ”界面 


(4) 设置 平移 轴 参 考 。 在 总 置 界面 中 单 击 加 区 哨 选项 ， 选 取 图 3.18.5 所 示 的 两 个 平 
面 为 平移 轴 参 考 。 





第 3 章 机 构 连 接 与 机 构 创建 





平移 轴 : 选取 ,2 
这 两 个 平面 





图 3.18.5 设置 平移 轴 参 考 


(5) 设置 位 置 参数 。 在 让 喜 界面 右 侧 当前 位 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 380， 并 按 
Enter 键 确认 ， 然 后 单 击 。” *” _ 按钮， 选中 [ 儿 自用 重新 生成 值 复 选 框 ， 选 中 呵 景 小 限制 复 选 


框 ， 在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 0， 选 中 [Vf 最 太 限制 复 选 枉 ， 在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 2000， 
如 图 3.18.6 所 示 。 


辐 Connection_1 [月 块 ) 


当前 位 置 重新 生成 值 
轴 对 齐 
放 轩 a80 0 而 让 3830.0 
平 称 轴 蕊 置地 位 下 
BOTTOW_CYL_ROD_NECH_B: 曲 四 时 自用 重新 生成 值 
BY BOTTOM_ CYL TUBE_ MECH I Ff 最 小 限制 0 0 加 
RM 最 大 限制 2000.0 ™ 
动 硅 导 性 >》 


新 建 集 
图 3.18.6 设置 位 置 参数 


Step6. 单 击 操控 板 中 的 半 按 钮 ， 完 成 滑 块 连接 的 创建 。 


Step7. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 萝 , 拖 动 零件 BOTTOM_CYL ROD MECH_B, 
验证 滑 块 连接 。 


step8. 再 生机 构 模 型 ， 然 后 保存 机 构 模 型。 


Task2. 创建 斗 杆 液压 子 组 件 


Stepl. 将 工作 目录 设置 至 D:\creo3.16\work\ch03.18。 
Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 文件 , 命名 为 boom_hyd， 选取 "mms-asm_desi 本 模板 。 


Step3. 引入 第 一 个 元 件 ARM_CYL_TUBE_MECH B.prt( 斗 杆 液压 缸 ), 并 使 用 呈 默认 
约束 完全 约束 该 元 件 。 





Creo3.0 





运动 仿真 与 分 析 教 程 
。。。 Step4. 引入 第 二 个 元 件 ARM_CYL_ROD_MECH_B.prt( 斗 杆 活塞 杆 )， 并 将 其 调整 到 
。。。 图 3.18.7 所 示 的 位 置 。 
*。。 注意 ; 引入 后 需要 调整 位 置 ， 否 则 创建 “ 轴 对 齐 ”约束 时 可 能 出 现 方向 错误 ， 
和 Step5. 创建 滑 块 连接 。 
。。 (1) 在 连接 列表 中 选取 四 测 则 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 


“。。 菜单 中 的 | 总 各 选项 卡 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分别 选取 图 3.18.7 所 示 的 两 个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 
此 时 下 一 界面 如 图 3.18.8 所 示 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 





Ey 


到 3.18.7 ”创建 滑 块 〈Slider) 连接 





辐 Comection 2 (前 块 ] 光束 已 且 用 
日 轴 对 齐 
和 = 光束 次 型 
a AEN_CYL_ FOD_MECH_B: I 重 全 
By kM_CYL TUBE_MECH_B: 时 ss 
旋转 坑 称 
平 秘 轴 0.00 | 
状况 
De 完成 连接 定 久 。 


图 3.18.8 “放置 ”界面 


(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选取 元 件 ARM_CYL TUBE MECH B 中 的 基准 平面 
CENTER 和 元 件 ARM_CYL ROD MECH B 中 的 基准 平面 CENTER 为 “旋转 ”约束 参考 ， 
此 时 束 豆 界面 如 图 3.18.9 所 示 。 


局 Connection 2 从 块 ) 芍 束 已 启用 
轴 对 弃 
让 旋转 约束 类 型 

OY AEM_CYL ROD_MECH_B:CE -| 重合 
BY RN_CYL TUBE_WECH B:CI 仿 筷 

平 秘 铀 0.00 | 

状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


3.18.9 “放置 ”界面 





(4) 设置 平移 轴 参 考 。 在 于 直 界面 中 单 击 品 平 移 灿 选项 ， 选 取 图 3.18.10 所 示 的 两 个 。。。 
平面 为 平移 轴 参 考 。 eo. 





平移 轴 ， 选取 ,2 
这 两 个 平面 


图 3.18.10 设置 平移 轴 参 考 


(5) 设 置 位 置 参数 ,在 下 二 界面 右 侧 当 前 位 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 500, 并 按 Enter 
键 确认 ， 然 后 单 击 。” 按钮， 选中 [启用 重新 生成 值 复 选 框 ， 选 中 加 景 小 限制 复 选 枉 ， 在 
其 后 的 文本 框 中 输入 值 0， 选 中 辐 景 大 限制 复 选 枉 ， 在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 1500， 如 图 
3.18.11 所 示 。 


辐 Connection 2 [月 块 ) 当前 位 置 章 新 生成 舍 

轴 对 齐 

证 圭 Sob 0 豆 六 办 S00.0 

平稳 轴 设置 地 位 置 
hEN_CYL_ROD_MECH_B: 曲 i Ff 启用 重新 生成 值 
YARNM_CYL TUBE_MECH B:L Ff 最 小 限制 0 0 = 

[Yi 最 夫 限 制 1500.0 i™ 
动态 尾 姓 > 
新 建 集 


图 3.18.11 设置 位 置 参 数 


Step6. 单 击 操控 板 中 的 半 按 钮 ， 完 成 滑 块 连接 的 创建 。 

Step7. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ” 按钮 锅 ， 拖 动 零件 ARM_CYL ROD MECH_B, 
验证 滑 块 连接 。 

Step8. 再 生机 构 模型 ， 然 后 保存 机 构 模 型 。 


Task3. 创建 铲 斗 液压 子 组 件 


Stepl. 将 工作 目录 设置 至 D:\creo3.16\work\ch03.18。 
Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 文件 ， 命 名 为 ARM_BUCKET_HYD， 选 取 
mmrns_asm desien 模板 








Creo3.0 
运动 仿真 与 分 析 教 程 


Step3. 引入 第 一 个 元 件 BACKET_CYL_TUBE_MECH_B.PRT〈 铲 斗 液压 缸 )， 并 使 用 
二 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 二 个 元 件 BACKET_CYL_ROD_MECH_B.PRT ( 铲 斗 活塞 杆 )， 并 将 其 调 
整 到 图 3.18.12 所 示 的 位 置 。 

注意 : 引入 后 需要 调整 位 置 ， 否 则 创建 “ 轴 对 齐 ” 约 束 时 可 能 出 现 方向 错误 。 

Step5. 创建 请 块 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 于 站 呈 选 项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 并 在 选项 卡 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选取 图 3.18.12 所 示 的 两 个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 
此 时 剖 豆 界面 如 图 3.18.13 所 示 。 


和 


图 3.18.12 创建 滑 块 (Slider) 连 





(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选 取 元 件 BACKET_CYL TUBE MECH b 中 的 基准 平面 
CENTER 和 元 件 BACKET_CYL ROD MECH B 中 的 基准 平面 CENTER 为 “旋转 ”约束 
参考 ， 此 时 碍 站 界面 如 图 3.18.14 所 示 。 


是 Commection_1 1 前 块 ) 光 蒜 已 所 用 是 [Correction 1 1 月 块 ) 光束 已 自用 
: 轴 于 齐 
1 约束 类 型 中 旋转 约束 类 型 
RY BACEET_CYL ROD_MECH_P: 加 
OY BACIET_CYL_ TUBE_WECH I ss Ef BACFET_CYL, ROD_MECH BF: 二 重 人 
计生 篇 区 OY BACIET_CYL_ TUBE_WECH I 仿 和 
平 称 轴 0.00 上 丘 壬 平 称 轴 0.00 上 丘 壬 
新 建 集 新 建 集 
3.18.13 “放置 ”界面 3.18.14 “放置 ”界面 


(4) 设置 平移 轴 参 考 。 在 于 下 界面 中 单 击 吕 平 移 负 选项 ， 选 取 图 3.18.15 所 示 的 两 个 
平面 为 平移 轴 参 考 。 





平移 轴 : 选取 ,2 
这 两 个 平面 


3.18.15 





设置 平移 轴 参 考 


(5) 设置 位 置 参数 。 在 臣 豆 界面 右 侧 当 前 位置 区域 下 的 文本 框 中 输入 值 800， 并 按 


Enter 键 确认 ， 然 后 单 击 。* 


按钮 ， 选 中 区 自用 重新 生成 值 复 选 框 ， 选 中 呵 景 4 限制 复 选 


框 ， 在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 0， 选 中 呵 景 大限 制 复 选 框 ， 在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 1200， 


如 图 3.18.16 所 示 。 


国 Connection_1 [月 块 ) 


轴 对 齐 
旋转 
平移 轴 
| EACFET_CYL ROD MECH_E: 
Ea EACFET CYL TUBE MECH I 
新 建 集 
3.18.16 


臣 置 和 堆 位 置 
KW 局 用 重新 生成 值 
[YF 最 小 限制 0.0 下 
KW 最 权限 制 


动态 尾 性 >》 


设置 位 置 参 数 


Step6. 单 击 操控 板 中 的 中 按钮 ， 完 成 滑 块 连接 的 创建 。 
Step7. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ?按钮 车 , 拖 动 零件 BACKET_CYL ROD_MECH B， 


验证 滑 块 连接 。 


Step8. 再 生机 构 模 型 ， 然 后 保存 机 构 模 型 。 


Task4. 创建 铲 斗 子 组 件 


Stepl. 将 工作 目录 设置 至 D:\creo3.16\work\ch03.18。 
Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 文件 , 命名 为 bucket_assy_g， 选取 mass 有 可 模 


板 。 


Step3. 引入 第 一 个 元 件 BACKET1_MECH_GPRT ( 铲 斗 )， 并 使 用 具 默认 约束 完全 约 


束 该 元 件 。 








Step4. 引入 第 二 个 元 件 BACKET _LINK_ 3 1 MECH_GPRT ( 铲 斗 连 杆 )， 并 将 其 调整 
到 图 3.18.17 所 示 的 位 置 。 

Step5. 创建 BACKET_LINK 3 1 MECH _G 和 BACKET1_ MECH _G 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 匡 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 茂 置 按钮， 分 别 选取 图 3.18.17 中 的 两 个 
柱 面 为“ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 总 秆 界面 如 图 3.18.18 所 示 。 
铀 对 齐 ， 选取 这 两 个 柱 面 











图 3.18.17 创建 销 (Pin) 连接 


[Connmection 1 生肖 3 光束 已 中 用 
下 一 约束 类 型 


了 | 车 全 | 


坊 称 

0.00 "| 捷 符 | 
状况 

元 成 连接 定 只 。 





图 3.18.18 “放置 ”界面 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 元 件 BACKET _ LINK 3 1 MECH G 中 的 基准 平面 


CENTER 和 元 件 BACKET1_ MECH _G 中 的 基准 平面 CENTER 为 “平移 ”约束 参考 ， 此 时 
襄 置 界面 如 图 3.18.19 所 示 。 


Connectiorn 1 (生肖 ) 





完成 连接 定 ,*。 


图 3.18.19 “放置 ”界面 





(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 总 加 界面 中 单 击 S 旋 绩 选 项 ， 分 别 选取 图 3.18.20 中 的 两 
个 平面 为 旋转 轴 参 考 。 

(5) 设置 位 置 参 数 。 在 | 放置 界面 右 侧 医生 本 全 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 10， 并 按 
Enter 键 确认 ; 选中 加 最 小 限制 复 选 框 , 在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 0; 选中 加 最 大 限制 复 选 框 ， 
在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 180， 如 图 3.18.21 所 示 。 








AAA 旋转 轴 ， 选取 








这 两 个 平面 
图 3.18.20 ”设置 旋转 轴 参 考 
辕 Conneetion 1 {站 ) 当前 位 置 重新 生成 值 
2 
| 设置 零 位 置 | - 
[| 启用 重新 生成 值 


多 最 4 
XB 制 [an 
| 动态 尾 性 >> | 

















图 3.18.21 “放置 ”界面 


(6) 单 击 操控 板 中 的 妆 按 钮 ， 完 成 销 连 接 的 创建 。 


Step6. 引入 元 件 BACKET_LINK_1_1_MECH_GPRT (〈 铲 斗 摇 杆 )， 并 将 其 调整 到 图 


7 
1 
7 


3.18.22 所 示 的 位 置 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 


A 
乡 


平移 : 选取 这 两 个 平面 





图 3.18.22 ”创建 销 (Pin) 连接 








销 连接 。 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 3.18.22 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 此 


Creo3.0 
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加 Connection 2 全 消 ) 
日 轴 对 亨 
2 BACFET LINK 1_1 MECH f 
车 BACFET LINE 3 1 MECH 几 


平 迄 
上 旋转 轴 





新 建 集 


3.18.23 


时 总 四 界面 如 图 3.18.24 所 示 。 


(4) 调整 元 件 BACKET LINK 1 1 MECH G ( 镜 斗 择 杆 ) 至 图 3.18.25 所 示 的 位 置 。 


辐 Connection_2 生肖] 
轴 对 齐 
让 平移 
Em BACEET LINK 1 1 MECH | 
Bh BACEET LINE 3_1 MECHC 


上 旋转 轴 








新 建 集 


3.18.24 


Step7. 创建 BACKET _LINK 3 1 MECH_G 和 BACKET_LINK_1_1_MECH_G 之 间 的 


(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 器 销 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 曹 下 按钮 ， 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 茂生 界面 如 图 3.18.23 所 示 。 


约束 已 启用 
约束 类 型 
国 加 重合 


坊 称 


0.00 | 


状 i 涡 


“放置 ”界面 


约束 已 号 用 
约束 类 型 
本 重 台 js 


坊 移 
0.00 


捕 身 
状况 


“放置 ”界面 


(5) 单 击 操控 板 中 的 当 按 钮 ， 完 成 销 连 接 的 创建 。 


Steps. 
BACKET LINK 1 1 MECH GPRT， 装 配 第 


所 示 。 


参考 Step6 和 Step7 





调整 元 件 位 置 


3.18.25 


的 操作 步骤 ， 
2 个 铲 斗 摇 杆 ， 并 调整 其 位 置 ， 如 网 3.18.26 


再 次 了 引 





3.18.26 “装配 第 2 个 铲 斗 摇 杆 


分 别 选 取 图 3.18.22 中 的 两 个 


入 万 六 





Step9， 再 生 模型 。 单 击 神 昏 功能 选项 卡 操作 * 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 中 ， 再 生 
机 构 模 型 。 
Step10. 保存 机 构 模 型 。 


Task5. 创建 总 装配 


Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo3.16\work\ch03.18。 
Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 文件 ， 命 名 为 backhoe， 选 取 mmns_asm_desi 色 模板 。 
Step3. 引入 第 一 个 元 件 DISC.prt( 底 盘 示 意 模 型 ), 并 使 用 呈 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 二 个 元 件 FRAME_0_MECH_G.prt( 回 转台 示 意 模型 )， 并 将 其 调整 到 图 
3.18.27 所 示 的 位 置 。 

Step5. 创建 disc 和 frame_ 0_mech_g 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放 置 ” 操 控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 关 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 总 置 _ 核 包 ， 分 别 选取 图 3.18. 27 中 的 两 
个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 误 置 界面 如 图 3.18.28 所 示 。 











轴 对 章 : 选取 这 两 个 柱 面 平移: 选取 这 两 个 平面 






图 3.18.27 ”创建 销 (Pin) 连接 





Connectiorn 1 备 肯 3 芍 革 已 号 用 
一 约束 类 型 
[| 重合 |* 


坊 乏 
0.00 “| 反 府 











状况 
完成 连接 定 ,*。 


图 3.18.28 “放置 ”界面 











(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 图 3.18.27 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 参考 ， 此 时 
放置 界面 如 图 3.18.29 所 示 。 





[EE Connection 1 生肖 ) 约 囊 已 启用 
约 上 囊 尖 型 
工 重合 v 
坑 称 
0.00 | 友 疝 | 


状况 





图 3.18.29 “放置 ”界面 


(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 剖 置 界面 中 单 击 所 之 器 杀 选项 ， 分 别 选取 DISC 中 的 基准 平 
面 DTM3 和 FRAME_0_MECH_G 中 的 基准 平面 DTM3 为 旋转 轴 参 考 。 
(5) 设置 位 置 参 数 。 在 ' 总 置 界面 右 侧 四 型 副 x 域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 


键 确认 ， 然 后 单 击 __ 闪 按钮 ， 选 中 喇 自 用 重新 生成 值 复 选 框 ， 如 图 3.18.30 所 示 。 





Connection_1 虑 肯 ) 


当前 位 置 重新 生成 便 

Ev 
,设置 雪 位 置 | - 

[Wf 启用 章 新 生成 值 

[| 量 小 限制 -180.0 = 

[| 量 去 限制 180.0 T 

| 动态 尾 性 ?> | 





图 3.18.30 “放置 ”界面 


(6) 单 击 操控 板 中 的 喇 按 钮 ， 完 成 销 连 接 的 创建 。 
Step6. 引入 元 件 BOOM1_MECH_GPRT ( 动 臂 ), 并 将 其 调整 到 图 3.18.31 所 示 的 位 置 。 





轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 


图 3.18.31 创建 销 (Pin) 连接 


第 3 章 机 构 和 连接 与 机 构 创建 


Step7. 创建 BOOM1_MECH _G 和 FRAME _0_ MECH _G 之 间 的 销 连 接 。 
(1) 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 共 销 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 下 各 按钮， 分别 选取 图 3.18.31 中 的 两 个 “。。 





柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 茂生 界面 如 图 3.18.32 所 示 。 人 
@@@ 
(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 FRAME _0_ MECH_G 中 的 基准 平面 DTM3 和 。。。 
BOOM1_MECH_G 中 的 基准 平面 CENTER 为 “平移 ”约束 参考 ,此 时 亚 走 界面 如 图 3.18.33 222 
人 @@ 全 合 

思 Connection 2 攻 肯 ) 芍 束 已 启用 

中 轴 于 齐 
芍 囊 其 型 


和 B00N1_NECH_G: 曲面 :732 


时 FEAME_0_NECH_G: 曲面 :F LT 重合 
平移 偏 称 
日 证 转轴 0.00 乓 疝 
状况 
3.18.32 “放置 ”界面 
局 Connection [和 约束 已 自用 
办 对齐 
中 平移 约束 类 型 
Dg BOOM1_MECH_G: CENTER: Fs [本 重合 |* 
PRAME 0 NECH_G:DTH3:FI | 和 
9 施 和 转轴 0. 00 所 疝 
状况 


3.18.33 “放置 ”界面 


(4) 调整 元 件 BOOM1 MECH _G ( 动 辟 ) 至 图 3.18.34 所 示 的 位 置 。 





到 3.18.34 调整 动 辟 位 置 





(5) 单 击 操控 板 中 的 妾 按钮 ， 完 成 销 连 接 的 创建 。 
Step8. 再 生 模 型 。 单 击 模 奎 功能 选项 卡 操作 * 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 唾 ， 再 生 
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运动 仿真 与 分 析 教 程 
eee 机构 模 型 。 
。 。 Step9. 引入 子 组 件 LOWER_BOOM_HYD.asm 〈 动 臂 液压 组 件 )， 并 将 其 调整 到 图 
。。。 ”3.18.35 所 示 的 位 置 。 
se。 Step10. 创建 BOOM1_MECH_G ( 动 辟 ) 和 LOWER_BOOM_HYD.ASM ( 动 臂 液压 组 
。。。 件 ) 之 间 的 销 连接 ， 


ep (1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 器 销 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 ， 亚 豆 按钮 ， 分 别 选 取 图 3.18.35 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 前 秆 界面 如 图 3.18.36 所 示 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 平移 : 选取 这 两 个 平面 





一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 





3.18.3$ 创建 销 (Pin) 连接 


辐 Comection 3 (生肖 ) 约束 已 启用 
吕 轴 对 齐 


|] | 约束 类 型 
2 BOTTOW_CYL_RDD_NECH_ BE: 


用 BooW1_WECH_5: 曲面 :F33 .本 重 台 
平移 仿 移 
日 旋转 轴 i 反 闪 


状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


3.18.36 “放置 ”界面 


(3) 定义 “平移 ” 约束 。 分 别 选 取 图 3.18.35 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 参考 ， 此 时 
放置 界面 如 图 3.18.37 所 示 。 


局 Connection 3 [ 斩 ) 光束 已 且 用 

轴 革 齐 

素平 称 约束 类 型 
‘Bg BOTTON_CYL ROD_NECHB: LDL 重合 |w 
En BOOM1 MECH_&: 曲面 :F34 篇 和 

@ 旋转 轴 0.00 尽 疝 

状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


3.18.37 “放置 ”界面 


第 @3 章 ”机 构 连 楼 与 机 构 创建 


Step11. 创建 FRAME_0_MECH_G (回转 台 〉， 和 LOWER_BOOM_HYD.ASM ( 动 辟 液 
压 组 件 ) 之 间 的 圆柱 连接 。 

(1) 在 襄 豆 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ” 字 符 ， 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 
列表 中 选择 况 国 柱 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 臣 香 按钮， 分 别 选 取 图 3.18.38 所 示 的 两 
个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 此 时 式 豆 界面 如 图 3.18.39 所 示 。 


选取 这 两 个 柱 面 .~ 


------------7------~*- 





Dt i ed es i ed i i ds i i ht i i sd. hd tt ds i 





图 3.18.38 ”创建 圆柱 (Cylinder〉 连接 





由 Conmnection 3 [四 ) 一 光束 已 息 用 
是 Connection 4 【圆柱 ] 
中 轴 对 弄 J 
| BOTTON_CYL TUBE_ ME 国 图 到 全 
En FEMME DO MECH 局: 曲面 坊 移 
日 平 种 轴 0.00 | 
态 旋转 轴 和 
新 建 集 0 
完成 连接 定 兴 。 


3.18.39 “放置 ”界面 
(3) 单 击 操控 板 中 的 交 按 钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 
Step12. 参考 Step9~Step11 的 操作 步骤 ,再 次 引入 子 组 件 LOWER_BOOM_HYD.asmt( 动 
辟 液 压 组 件 )， 装 配 第 2 组 动 辟 液 压 组 件 ， 如 图 3.18.40 所 示 。 
Step13. 再 生 模型 。 单 击 覃 型 功能 选项 卡 染 作 区域 中 的 “重新 生成 ”按钮 时 ， 再 生 
机 构 模 型 。 





3.18.40 “装配 第 2 组 动 辟 液 压 组 件 
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运动 仿真 与 分 析 教 程 
eee Step14. 引入 元 件 ARM1_MECH GPRT ( 斗 杆 )， 并 将 其 调整 到 图 3.18.41 所 示 的 位 置 。 
。 。 Step15. 创建 ARM1 MECH_GPRT ( 斗 杆 ) 和 BOOMI1_MECH_G ( 动 臂 ) 之 则 的 销 连 接 。 
Ee (1) 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 关 销 选项 。 
a (2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 下 豆 按钮， 分别 选取 图 3.18.41 中 的 两 个 
。。。 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ”约束 参考 ， 此 时 | 茂生 ,界面 如 图 3.18.42 所 示 。 


eee 轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 





3.18.41 创建 销 (Pin) 连接 


局 Connection 5 {四 ) 光束 已 且 用 
中 轴 对 亨 外 过 类 型 
| sRM1_NECH_G: 曲 面 :F316  - a 
En B00M1_MECH_G: 曲面 :F31 | 站 重 台 
平移 
9 旋转 轴 0.00 到 辣 
状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 3.18.42 “放置 ”界面 


(3) 定义 “平移 ”约束 ,分别 选取 ARM1 MECH GPRT ( 斗 杆 ) 中 的 基准 平面 CENTER 
和 BOOMI1 MECH _G ( 动 辟 ) 中 的 基准 平面 CENTER 为 “平移 ”约束 参考 ， 此 时 茂 置 界 


面 如 图 3.18.43 所 示 。 
己 Connection 5 {和 i) 光束 已 息 用 
轴 于 齐 
中 平 黎 芍 囊 类 型 
| 吕 AEM] NECH G:CENTER: FS LDL 重 台 |w 
(Bp BOOM!_MECH_G: CENTER: F: 以 移 
日 旋转 轴 0.00 育 阿 
状况 
和 完成 演 接 定义 。 


图 3.18.43 “放置 ”界面 
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(4) 调整 元 件 ARM1L MECH GPRT (〈 斗 杆 ) 至 图 3.18.44 所 示 的 位 置 。 





图 3.18.44 调整 斗 杆 位 置 
(5) 单 击 操 控 板 中 的 按钮 ， 完 成 销 连接 的 创建 。 
Step16. 再 生 模 型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 * 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 唾 ， 再 生 
机 构 模 型 。 
Step17. 引入 子 组 件 BOOM_HYD.ASM ( 斗 杆 液压 组 件 )， 并 将 其 调整 到 图 3.18.45 所 
示 的 位 置 。 
轴 对 齐 : pe 


一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 = 





图 3.18.4$ 创建 销 (Pin) 连接 


Step18. 创建 BOOM1_MECH_G ( 动 辟 ) 和 BOOM_HYD.ASM 〈 斗 杆 液压 组 件 ) 之 间 
的 销 连接 。 

(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 器 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 弄 吾 按钮， 分 别 选 取 图 3.18.45 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 总 置 界面 如 图 3.18.46 所 示 。 


己 Connection B [和 ) 芍 束 已 启用 
兴 轴 对 开 


| A _CYL_TUBE_MECH_B: 昌 
_ 人 er 一 一 下 加 中 重合 
| 遇 和 B00N1_NECK_G: 曲面 :740 | 


芍 束 类 型 


平 称 仿 称 
旋转 轴 0.00 反问 
状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


3.18.46 “放置 ”界面 107 
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(3) 定义 “平移 ”约束 。 选 取 BOOM _HYD ( 斗 杆 液压 组 件 ) 中 元 件 
ARM_CYL TUBE _ MECH _B《〈 斗 杆 油 和 下) 的 基准 平面 CENTER 和 boom1l_mech_g〈 动 恬 ) 
中 的 基准 平面 CENTER 为 “平移 ”约束 参考 ， 此 时 忆 豆 界面 如 图 3.18.47 所 示 。 


回 Connection 6 上 消 ) 

轴 对 齐 

中 平移 
OY AREW_CYL_TUEE_WECH_B:C 
OY POOMI MECH G:CENTER:F: 


驴 旋转 轴 


新 建 集 


3.18.47 


约束 已 局 用 


约束 类 型 
工 重 台 = 


坊 入 
DD. 00 


捕 向 
状况 
完成 连接 定 ,*。 


“放置 ”界面 


Step19. 创建 ARM1_MECH _ GPRT ( 斗 杆 ) 和 BOOM_HYD.ASM〔 斗 杆 液压 组 件 ) 之 


间 的 圆柱 连接 。 


(1) 在 京 直 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 


列表 中 选择 中 国 柱 选项 。 


99 人 太太 


字符 ， 在 “元 件 放 置 ” 操 控 板 的 机 械 连 接 约 束 


(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 下 豆 按钮 ,分别 选取 图 3.18.48 所 示 的 两 
个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 ， 莽 直 界面 如 图 3.18.49 所 示 。 


选取 这 两 个 柱 面 








3.18.48 创建 圆柱 〈Cylinder) 连接 


外 Cornmection B [和 i) 
思 Connection 7 【圆柱 ) 
日 轴 对 亨 
EY ARM_CYL RDD_NECH_ BE: 
同和 ARN1_MECH_S: 曲面 :F: 
入 平 乏 轴 
可 旋转 轴 和 
新 建 集 


入 3.18.49 


芍 束 已 启用 
约束 类 型 
加 | 重合 
坑 称 
0.00 | 


状 涡 
完成 连接 定 ,*。 


“放置 ”界面 


(3) 单 击 操控 板 中 的 转 按 钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 
Step20. 引入 子 组 件 BUCKET_ASSY_GASM ( 铲 斗 组 件 )， 并 将 其 调整 到 图 3.18.50 所 


示 的 位 置 。 


Step21. 创建 ARM1_MECH_GPRT ( 斗 杆 ) 和 BUCKET_ASSY_GASM ( 铲 斗 组 件 ) 之 


间 的 销 连 接 。 


(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连接 约 束 列表 中 选择 匡 销 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 臣 豆 按钮 ， 分 别 选 取 图 3.18.50 中 的 两 个 
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柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 ， 章 重 界面 如 图 3.18.51 所 示 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 





Fr 一 一 一 一 





图 3.18.50 ”创建 销 (Pin) 连接 


辐 Connection_6 睡 肯 ) 
日 轴 对 亨 
有 1 AEW_FYL TUBE_MECH_B: 由 
| B00M1_NECH_G: 曲面 :F40 
平移 
旧 旋转 轴 


新 建 集 


3.18.51 


约束 已 局 用 
约束 类 型 
[ 工 重合 


坊 移 
0.00 


后 疝 
状况 
完成 连接 定 尽 。 


“放置 ”界面 


03) 定义 “平移 ?约束 。 选 取 bucket_assy_g( 铲 斗 组 件 ) 中 元 件 BACKET1_MECH GPRT 
( 铲 斗 ) 的 基准 平面 CENTER 和 ARM1_MECH _G ( 斗 杆 ) 中 的 基准 平面 CENTER 为 “ 平 
移 ”约束 参考 ， 此 时 下 于 界面 如 图 3.18.52 所 示 。 


思 Conneetiormr 7 虑 肖 ] 
轴 对 谭 
让 平移 
如 BACHET! MECHG: CENTER: 
| eal REM1_MECH_ :CENTER: FS 


上 旋转 轴 


新 建 集 


3.18.52 


约束 已 局 用 
芍 束 类 型 
重合 = 


坊 称 


0.00 | 


状况 
完成 连接 定 ,*。 


“放置 ”界面 
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Step22. 创建 ARM1_MECH GPRT ( 斗 杆 ) 和 BUCKET _ ASSY_GASM (〈 铲 斗 组 件 ) 
之 间 的 圆柱 连接 1。 

(1) 在 查 直 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ”字符 ， 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 
列表 中 选择 问 国 柱 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 丰 豆 按钮， 分 别 选 取 图 3.18.53 所 示 的 两 


个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 此 时 茂 秆 界面 如 图 3.18.54 所 示 。 
选取 这 两 个 柱 而 





上 一 一 一 一 





3.18.33 ”创建 圆柱 〈Cylinder) 连接 





由 Ponnection 7 [四 芍 束 已 局 用 
EE Conmnection 8 【圆柱 ) 
中 轴 对 齐 se 
En BACEET LINE 1 1 MECH | [0D Es 
| 蚂 ai_WECH_G: 曲面 :P33 和 
BG Translationl 0.00 上 展 疹 
Rotationl 六 m 
新 建 集 完成 注 接 定义 。 


图 3.18.54 “放置 ”界面 
Step23. 创建 ARM1_MECH_GPRT ( 斗 杆 ) 和 BUCKET ASSY_GASM (〈 铲 斗 组 件 ) 


之 间 的 圆柱 连接 2。 
(1) 在 京 直 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ” 字 符 ， 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 
列表 中 选择 况 加 性 选 项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 形 豆 按钮， 分别 选 取 图 3.18.55 所 示 的 两 


个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 茂生 界面 如 图 3.18.56 所 示 。 
选取 这 两 个 柱 面 








图 3.18.55 创建 圆柱 (Cylinder)〉 连接 
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[Ft Connection 了 千 肯 ) 二 约 囊 已 启用 
由 Conneetion 3 { 辆 柱 ) 
局 Correction 9 【圆柱 约束 基业 

中 轴 对 齐 [| 重合 


BE BC 亚 T_LINE_1_1_NE 





坊 移 
ANI_NECH_S: 曲 面 :F: 下 后 再 
日 平 称 轴 ™ ; 
新 建 集 本 
完成 连接 定义 。 


到 3.18.36 “放置 ”界面 


(3) 单 击 操控 板 中 的 和 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 
Step24. 引入 子 组 件 ARM_BUCKET_HYD.ASM 〈 铲 斗 液压 组 件 )， 并 将 其 调整 到 图 
3.18.57 所 示 的 位 置 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 





3.18.57 ”创建 销 (Pin) 连接 


Step25. 创建 ARM1_MECH Gprt〈 斗 杆 ) 和 ARM_BUCKET _HYD 〈 镜 斗 液压 组 件 ) 
之 间 的 销 连接 。 

(1) 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 关 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 芒 直 按钮， 分 别 选 取 图 3.18.57 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 总 置 界面 如 图 3.18.58 所 示 。 


己 Connection_ 10 {四 ) 她 束 已 启用 
中 轴 对 齐 
二 约束 类 型 
(Dg BACFET_CYL TUEE MECH EE 
hEN1_NECH_G: 曲面 :F37 Es 
平移 声称 
旋转 轴 0.00 皮 阿 


状况 
新 建 集 完成 连接 定 久 。 


3.18.58 “放置 ”界面 
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(3) 定义 “平移 ”约束 。 选 取 ARM BUCKET HYD (〈 铲 斗 液压 组 件 ) 中 元 件 
BACKET_ CYL _ TUBE _MECH B( 铲 斗 油 和 仙 ) 的 基准 平面 CENTER 和 ARM1 MECH GPRT 
( 斗 杆 ) 中 的 基准 平面 CENTER 为 “平移 ”约束 参考 ， 此 时 束 豆 界面 如 图 3.18.59 所 示 。 





EConnection_10 让 肯 ] 约束 已 局 用 
轴 对 齐 
让 平移 约束 类 型 
[人 重 人 台 | 


RY BACEET_CYL TUBE_MECH_I 
By ARN1_MECH_G:CENTER:FS | 仿 乏 


9 甫 转 轩 0.00 丘 符 


状况 
新 建 信 完成 连接 定义 。 


3.18.59 “放置 ”界面 


Step26. 创建 BUCKET_ASSY_GASM 〈 锌 斗 组 件 ) 和 ARM_BUCKET_HYD《〈 锌 斗 液 
压 组 件 ) 之 间 的 圆柱 连接 。 

(1) 在 癌 豆 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ” 字 符 ， 
列表 中 选择 问 国 柱 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 看 豆 按钮 ， 分 别 选 取 图 3.18.60 所 示 的 两 
个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 此 时 束 豆 界面 如 图 3.18.61 所 示 。 

(3) 单 击 操控 板 中 的 申 按 钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 

Step27. 再 生 模型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 * 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 痊 ， 再 生 
机 构 模 型 。 


在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 





选取 这 两 个 柱 面 





| | 


$d i ed dd ed ed ed a ed ei de i did lh, ed ed dd et i ea ng od ed it 


3.18.60 ”创建 圆柱 (Cylinder〉 连接 


FConmmection_10 {四 ) 和 约束 已 局 用 
是 Conmection_ ll 【圆柱 ) 
中 轴 对 齐 Ee 
加 BACKET_CYL, ROD_NEC} | 于 全 
BAcEET_LINE_1_1_WEI 食 欧 
日 平 乏 轴 0.00 | 
吾 旋转 轴 再 
新 建 集 a lh 
完成 轿 接 定 必 。 


3.18.61 


“放置 ”界面 
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4 Creo 运动 仿真 中 的 电动 机 可 以 规定 机 构 以 特定 方式 运动 ， 电 动机 不 仅 
可 以 控制 机 构 的 运动 速度 ， 还 可 以 控制 机 构 的 位 移 和 加 速度 。 本 章 主要 介绍 伺服 电动 机 的 
定义 方法 ， 主 要 包括 以 下 内 容 。 

@ 电动 机 的 类 型 

@ 定义 伺服 电动 机 

@ 伺服 电动 机 定义 范例 


4.1 电动 机 的 类 型 


Creo 运动 仿真 中 的 电动 机 有 两 种 一 一 伺服 电动 机 和 执行 电动 机 。 

伺服 电动 机 可 以 以 单一 自由 度 在 两 个 主体 之 间 强 加 茶 种 运动 〈 主 要 是 旋转 或 平移 运 
动 )。 定 义 伺服 电动 机 时 ， 可 定义 速度 、 位 置 或 加 速度 与 时 间 的 函数 关系 ， 并 且 通 过 定义 何 
服 电动 机 的 运动 函数 ， 可 以 定义 运动 的 轮廓 曲线 。 定 义 运 动 函数 时 ， 可 以 从 系统 提供 的 函 
数 中 进行 选取 ， 也 可 以 自行 定制 函数 。 在 轨 移 功能 选项 卡 中 单 击 丘 和 区 域 中 的 “伺服 电 
动机 ”按钮 呈 ， 系 统 弹出 图 4.1.1 所 示 的 “伺服 电动 机 定义 ”对 话 框 ， 在 该 对 话 框 中 可 以 
定义 伺服 电动 机 。 





伺服 电动 机 定 尖 其 

名 称 

Servollotorl 
类 型 轮廓 

由 动 图 元 

号 运动 轴 

几何 
| 
民 问 


应 用 (8) 确定 取消 
图 4.1.1 “伺服 电动 机 定义 ”对 话 框 





执行 电动 机 主要 用 于 疝 机 构 中 施加 特定 的 负 耸 ， 在 对 机 构 进 行 运动 分 析 时 ， 添 加 合适 
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的 执行 电动 机 ， 可 以 得 到 更 接近 机 构 实 际 运动 状况 的 数据 。 在 加入 功能 选项 卡 中 单 击 
插入 区域 中 的 “执行 电动 机 ”按钮 分 ， 系 统 弹出 图 4.1.2 所 示 的 “执行 电动 机 定义 ”对 话 
框 ， 在 该 对 话 框 中 可 以 定义 执行 电动 机 的 参数 。 

伺服 电动 机 和 执行 电动 机 的 诬 加 方法 相似 ， 本 章 主要 介绍 伺服 电动 机 的 添加 方法 。 


执行 电动 机 定 共 x 


ww 醋 模 


在 单独 图 形 中 写 数 


应 用 (3) 确定 取消 
图 4.1.2 “执行 电动 机 定义 ”对 话 框 


4.2 ”定义 伺服 电动 机 


4.2.1 伺服 电动 机 的 类 型 


伺服 电动 机 的 类 型 有 两 种 :“ 运 动 轴 ” 类 型 和 “几何 ”类 型 。 当 选择 “运动 轴 ” 类 型 时 ， 
需要 选择 机 构 的 一 个 运动 连接 (如 销 连 接 或 滑 块 连接 )， 并 可 以 通过 “反问 ”按钮 调整 连接 
的 运动 方 回 ; 当选 择 “ 几 何 ” 类 型 时 ,“ 伺 服 电 动机 定义 ”对 话 框 如 图 4.2.1 所 示 ， 此 时 可 
以 规定 机 构 中 的 某 一 几何 图 元 作 特定 的 运动 。 

伺服 电动 机 可 以 在 连接 轴 或 几何 图 元 (如 零件 平面 、 基 准 平 面 和 点 ) 上 放置 。 对 于 一 
个 图 元 ， 可 以 定义 任意 多 个 伺服 电动 机 。 但 是 ， 为 了 避免 过 于 约束 模型 ， 要 确保 进行 运动 
分 析 之 前 ， 应 关闭 所 有 冲突 的 或 多 余 的 伺服 电动 机 。 例 如 沿 同一 方向 创建 了 一 个 连接 轴 旋 
转 伺服 电动 机 和 一 个 平面 -平面 旋转 伺服 电动 机 , 则 在 同一 个 运行 期 间 内 不 要 同时 打开 这 两 
个 伺服 电动 机 。 

伺服 电动 机 的 常见 定义 方法 如 下 。 

@ 连接 轴 伺 服 电动 机 : 直接 选择 一 个 机 构 连接 ， 用 于 创建 旋转 运动 或 直线 运动 
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伺服 电动 机 定 儿 x 


民 回 


应 用 (0) 确定 取消 
图 4.2.1 “伺服 电动 机 定义 ”对 话 框 


@ 几何 伺服 电动 机 : 利用 下 列 简单 伺服 电动 机 的 组 合 , 可 以 创建 复杂 的 三 维 运动 (如 
螺旋 或 其 他 空间 曲线 ). 

回 平面 -平面 平移 伺服 电动 机 : 这 种 伺服 电动 机 是 相对 于 一 个 主体 中 的 一 个 平 
面 来 移动 另 一 个 主体 中 的 平面 ， 同 时 保持 两 平面 平行 。 当 从 动 平面 和 参考 平 
面 重 合 时 ， 出 现 零 位置。 平面 -平面 平移 伺服 电动 机 的 一 种 应 用 ， 是 用 于 定 
义 开 环 机 构 装 置 的 最 后 一 个 链接 和 基础 之 间 的 平移 。 

回 平面 -平面 旋转 伺服 电动 机 : 这 种 伺服 电动 机 是 移动 一 个 主体 中 的 平面 ， 使 
其 与 另 一 主体 中 的 菜 一 平面 成 一 定 的 角度 。 在 运行 期 间 ， 从 动 平 面 围绕 一 个 
参考 方向 旋转 ， 当 从 动 平 面 和 参考 平面 重合 时 定义 为 零 位 置 。 因 为 未 指定 从 
动 主体 上 的 旋转 轴 , 所 以 平面 -平面 旋转 伺服 电动 机 所 受 的 限制 要 少 于 销 钉 或 
圆柱 接头 的 伺服 电动 机 所 受 的 限制 ， 因 此 从 动 主 体 中 旋转 轴 的 位 置 可 能 会 任 
意 改 变 。 平面- 平面 旋转 伺服 电动 机 可 用 来 定义 围绕 球 接头 的 旋转 ; 另 一 个 
应 用 是 定义 开 环 机 构 少 置 的 最 后 一 个 主体 和 基础 之 间 的 旋转 。 

回 点 -平面 平移 伺服 电动 机 : 这 种 伺服 电动 机 是 没 一 个 主体 中 平面 的 法 向 移动 
另 一 主体 中 的 点 。 以 点 到 平面 的 最 短 距 离 测量 伺服 电动 机 的 位 置 值 。 仅 使 用 
点 -平面 伺服 电动 机 ， 不 能 相对 于 其 他 主体 来 定义 一 个 主体 的 方向 。 还 要 注意 
从 动 点 可 平行 于 参考 平面 自由 移动 ， 所 以 可 能 会 沿 伺服 电动 机 未 指定 的 方向 
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移动 ， 使 用 另 一 个 伺服 电动 机 或 连接 可 锁定 这 些 自由 度 。 
对 于 一 个 平面 运动 的 X、y 和 zz 分量， 可 以 使 一 个 点 池 一 条 
动 。 

回 平面 -点 平移 伺服 电动 机 : 这 种 伺服 电动 机 除了 要 定义 平面 相对 于 点 运动 的 
方向 外 ， 其 余 都 和 点 -平面 伺服 电动 机 相同 。 在 运行 期 间 ， 从 动 平 面 没 指定 
的 运动 方向 运动 ， 同 时 保持 与 之 重 直 。 以 点 到 平面 的 最 短 距 离 测 量 伺服 电动 
机 的 位 置 值 。 在 零 位 置 处 ， 点 位 于 该 平面 上 。 

回 点 一 点 平移 伺服 电动 机 : 这 种 伺服 电动 机 是 沿 一 个 主体 中 指定 的 方向 移动 另 
一 主体 中 的 点 。 可 用 到 一 个 平面 的 最 短 距 离 来 测量 该 从 动 点 的 位 置 ， 该 平面 
包含 参考 点 并 垂直 于 运动 方向 。 当 参考 点 和 从 动 点 位 于 一 个 法 向 是 运动 方向 
的 平面 内 时 ， 出 现 点 -点 伺服 电动 机 的 零 位 置 。 点 -点 平移 伺服 电动 机 的 约束 
很 帘 松 ， 所 以 必须 十 分 小 心 ， 才 可 以 得 到 可 预期 的 运动 。 仅 使 用 点 - 点 伺服 
电动 机 不 能 定义 一 个 主体 相对 于 其 他 主体 的 方向 。 实 际 上 ， 需 要 6 个 点 -点 
伺服 电动 机 才能 定义 一 个 主体 相对 于 其 他 主体 的 方向 。 使 用 另 一 个 伺服 电动 
机 或 连接 可 锁定 一 些 自由 度 。 


通过 定义 一 个 点 相 
复杂 的 三 维 曲线 运 


4.2.2 伺服 电动 机 的 轮 启 


单 击 “伺服 电动 机 定义 ”对 话 框 中 的 吏 谋 选项 卡 ， 在 该 选项 卡 界面 中 可 以 定义 伺服 电 
动机 的 运动 轮廓 曲线 ， 如 图 4.2.2 所 示 。 





合 服 电动 机 定 炙 ~ 
名 称 
Servllotorl 
类 型 轮廓 
规范 
Tv [一 度 
初始 角 
可 当前 
日 
音量 | 
0 2 
余弦 
图 形 
位置 物 | 
在 单独 图 形 中 加 速度 志 
用 户 定 党 


应 用 (8) 确定 取消 


图 4.2.2 “轮廓 ” 选项 卡 
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图 4.2.2 所 示 的 吾 原 选项 卡 规范 下 拉 列 表 中 的 各 项 说 明 如 下 : 
@ 。 位置: 定义 从 动 图 元 的 位 置 函 数 ， 





@ 。 速度: 定义 从 动 图 元 的 速度 函数 。 选 择 此 选 选项 后 ， 需 指定 运行 的 初始 位 置 ， 本 
认 的 初始 位 置 为 “当前 ”。 a 
@ 加 一度 .定义 从 动 图 元 的 加 速度 函数 。 选择 此 选项 后 ， 可 以 指定 运行 的 初始 位 置 和 。。。 
初始 速度 ， 其 默认 设置 分 别 为 “当前 ”和 “0.0”。 es 


根据 机 构 需 要 施加 的 运动 类 型 ， 可 以 利用 车 原 选项 卡 。 屯 下 拉 列 表 中 系统 提供 的 多 种 
方式 定义 伺服 电动 机 的 轮廓 曲线 ， 如 函数 、 多 项 式 、 表 格 和 用 户 目 定义 等 ， 下 面 将 分 别 进 


pf 


行 介绍 

1. 常量 

该 选项 可 以 设置 机 构 的 位 置 、 速 度 和 加 速度 为 恒定 值 ， 函 数 表 达 式 为 y= A， 其 中 A= 
常量 。 当 定义 其 中 的 某 个 参数 后 ， 其 他 参数 的 轮 廊 函数 将 自行 出 现 ， 并 能 以 图 表 的 形式 进 
行 显示 。 

下 面 说 明 函 数 的 设置 和 图 表 显 示 的 一 般 操作 方法 。 

Stepl. 在 “伺服 电动 机 定义 ”对 话 框 的 未 原 选项 卡 中 选择 规范 类 型 为 如 速度 ， 在 二 覃 -下 
拉 列 表 中 选择 虽 旦 选项 ， 并 将 初始 速度 设置 为 0，A 的 值 设置 为 10， 如 图 4.2.3 所 示 。 





伺服 电动 机 定 儿 
名 称 


与 所 Te lot 和 于 1 


图 形 
[YF 位置 
[Vf 速度 
在 单 捉 图 形 中 [fF 加 速度 


应 用 人 ， 确定 取消 


4.2.3 设置“ 币 量 ” 参 数 
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四 Step2. 选中 连 廊 选项 右 下 方 的 位 置 、 速 度 和 加 速度 复 选 框 ， 然 后 单 击 图 形 按 钮 攻 ， 
。。。 ”系统 弹出 图 4.2.4 所 示 的 “图 形 工具 ”对 话 框 。 该 对 话 框 中 同时 显示 伺服 电动 机 的 位 置 、 速 
。。。 。 度 和 加 速度 函数 图 形 。 


图 形 工具 一 串 其 















区 人 忻 (FE 视图 (格式 人) 


HIQU al 
和 隘 电 动机 部 瞻 ery oT | 


二 50 0 
过 0 .0 
150.00 
ld.o0 


$500.0 


gas 1.0l 2 .00 4.o0 0 god 7 op qo lo do 


白 时 


习 1 -证 | 下 直人 
dt Teg st" 1 








选择 状况 --- 


4.2.4 “图 形 工具 ”对 话 框 


说 明 : 在 该 窗口 中 单 击 | 各 按钮 可 打印 函数 图 形 ; 选择 “文件 ”下 拉 菜 单 可 按 文本 或 
EXCEL 格式 输出 图 形 、 

Step3. 单 击 “ 图 形 工具 ”对 话 框 中 的 “格式 化 图 形 对 话 框 ” 按 钮 加， 系统 弹出 图 4.2.5 
所 示 的 “图 形 窗口 选项 ”对 话 框 。 该 对 话 框 主要 用 于 设置 函数 图 形 的 显示 范围 ， 显 示 时 间 
以 及 图 形 样式 和 字体 等 参数 。 





图 形 窗口 选项 


Y 抽 X 抽 数据 系列 图 形 显 示 


图 形 
模 

轴 标 等 

模 


M9 显示 币 标 答 京 未 样式 


汇 围 - 度 线 一 一 刻度 线 标 答 
最 六 值 ' 500 |11 入 水 平 
最 小 值 |0 ] 本 轩 | | ~ x 村 样 式 


棚 格 续 编 店 


fe 门 对 数 齐 度 
年 + 区 编 六 


应 用 (| | 珊 定 |， 到 消 





图 4.2.5 “Y 轴 ” 选项 卡 
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图 4.2.5 所 示 的 “图 形 窗口 选项 ”对 话 框 中 的 各 选项 卡 功能 简介 如 下 : 

@ 立轴 选项 卡 : 如 图 4.2.5 所 示 ， 该 选项 卡 主要 用 于 设置 了 涵 数 图 形 的 YY 轴 显 示 学 围 
( 位移、 速度 和 加 速度 的 显示 )、 刻 度 线 的 数量 、 文 本 标签 的 样式 、 棚 格 线 的 控制 、 
图 形 线 的 粗细 等 参数 。 

@ 义 轴 选 项 卡 : 如 图 4.2.6 所 示 ， 该 选项 卡 主要 用 于 设置 涵 数 图 形 的 X 轴 显 示 学 围 
(时 间 范 围 ) 以 及 其 他 参数 。X 轴 和 了 轴 选 项 卡 中 各 选项 的 说 明 如 下 : 


图 形 窗口 选项 x | 
Y 轴 | 工 轴 | 数据 系列 图 形 显示 
轴 标 签 
时 间 
[Mf 显示 轴 标 签 况 本 样式 -- - 
范围 刻度 绪 刻度 持 标 等 
最 太 值 | 10 Ea # 情 水 平 
最 小 值 jn 二 副 1 # 避 ) 坚 直 Ds 
栅 格 绪 轴 入 放 
样式 粗 组 [| 对 数 刻 度 
虚线 " 一 一 一 | | 芋 


应 用 () 确定 取消 


4.2.6 “X 轴 ”选项 卡 


加 图形 : 此 区 域 仅 显示 在 工 轩 选项 卡 中 ， 如 有 子 图 形 还 可 显示 子 图 形 的 一 
个 列表 ; 可 以 使 拥有 公共 X 轴 , 但 Y 轴 不 同 的 多 组 数据 出 图 ; 从 列表 中 
选取 要 定制 其 Y 轴 的 子 图 形 。 

回 。 刘 标 签 : 此 区 域 可 编辑 Y 轴 标 签 。 标 签 为 文本 行 ， 显 示 在 每 个 轴 旁 。 单 击 
立 李 形式 . -按钮 ,可 更 改 标签 字体 的 样式 、 颜 色 和 大 小 。 使 用 [V 显示 轴 标 答 
复 选 框 可 打开 或 关闭 轴 标 签 的 显示 。 

回 三 范 围 =， 更 改 轴 的 刻度 范围 。 可 修改 最 小 值 和 最 大 值 ， 以 使 窗口 能 够 显示 指 
定 的 图 形 沁 围 。 

回 “草民 等 :设置 轴 上 长 刻度 线 ( 主 ) 和 短 刻度 线 ( 副 ) 的 数量 。 

加 ”到 区 号 标 晤 设置 长 刻度 线 值 的 放置 方式 ， 还 可 单 击 匡 椒 样式. -| 按钮， 更 
改 字 体 的 样式 、 顾 色 和 大 小 ， 

回 山区 各 = 选取 栅 格 线 的 样式 。 如 果 要 更 改 栅 格 线 的 颜色 ， 可 单 击 颜色 选取 
按钮 ， 


回 “ 轴 : 设置 Y 轴 的 线 宽 及 顾 色 ， 
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回 “ 溃 尽 了， 使 用 此 区 域 可 调整 图 形 的 比例 。 

加 ”| 导数 训 大 : 将 轴 上 的 值 更 改 为 对 数 比例 。 使 用 对 数 比 例 能 提供 在 正常 比 
例 下 无 法 看 到 的 其 他 信息 。 

回 隐约 改 : 此 区 域 仅 出 现在 工 铀 选项 卡 中 。 可 使 用 此 区 域 来 更 改 陪 轴 比 例 。 





@ 数据 系列 选项 卡 : 如 图 4.2.7 所 示 ， 该 选项 卡 主 要 用 于 设置 函数 图 形 的 数据 系列 和 
显示 样式 。 
@@@ 


图 形 窗口 选项 


Y 轴 工 轴 | 数据 对 列 图 形 显 示 
图 形 

模 

数据 系列 标 秘 

Series 0 位 置 【degl 

Series 1 率 度 (degisec) 
Series 2 加 速度 ‘deg/sec 2) 


图 例 
[YY 显示 图 例 


次 本 样式 - -- 


应 用 人 | | 珊 十， | 取消 





4.2.7 “数据 系列 ” 选项 卡 
回 国营: 选取 要 定制 其 数据 系列 的 图 形 或 子 图 形 。 
回 ”区 挡 亲 列 : 此 区 域 可 编辑 所 选 数据 系列 的 标签 , 还 可 更 改 图 形 中 点 和 线 的 闫 
色 以 及 点 的 样式 、 插 值 。 
回 “图 向; 此 区 域 可 切换 图 例 的 显示 及 更 改 其 字体 的 样式 、 颜 色 和 大 小 。 
@ 图形 显 示 选 项 卡 : 如 图 4.2.8 所 示 ， 该 选项 卡 主 要 用 于 设置 图 形 显示 标签 的 参数 。 
图 形 窗口 选项 x 


Yr 轴 XX 提 数据 系列 图 形 显示 
标签 
伺服 电动 机 轮 苞 : Serveyloterl 


[9 显示 标签 文本 样式 . 
背景 颜色 

口 混合 背景 编辑 

选择 颜色 2 


应 用 (3) | ”确定 | 取消 


图 4.2.8 “图 形 显 示 ” 选项 卡 
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回 “ 标 签 : 编辑 图 形 的 标题 。 如 果 要 更 改 标题 字体 的 样式 、 闫 色 和 大 小 , 可 单 ”。。。 
击 训 李 形式 -- 按钮， 可 使 用 VY 显示 标签 复 选 框 来 显示 或 关闭 标题 。 eee 

四。 背 县 颜色 : 修改 背景 颜色 。 如 选中 国 温 全 衣 景 ， 可 以 单 击 轿 捍 -按钮 可 定 “2 
制 混 合 的 背 坟 颜色。 

加 。 选择 颜色 : 更 改 用 来 加 亮 图 形 中 点 的 颜色 。 eo. 


2. 和 斜坡 dA 
该 选项 可 以 设置 机 构 的 位 置 、 速 度 和 加 速度 为 恒定 值 或 随时 间 成 线性 变化 的 运动 ， 函 


数 表 达 式 为 y=A+B*t。 其 中 A 为 常量 ; B 为 斜率 。 
当 设 置 掉 欧 类 型 为 奈 芭 ， 且 A=1、B=5 时 (图 4.2.9)， 函 数 图 形 如 图 4.2.10 所 示 。 


伺服 电动 机 定 灾 
图 形 工具 
名 称 交 件 (F) 视图 (Y) 将 趟 (BR) 


Sertvellotorl 


类 型 轮 订 介 且 电动 可比 由 ;人 Ser voMotor | 


规范 
亿 | 速度 
初始 角 
[当前 


图 形 
HT 位 轩 

一 [Y 速度 

口 在 单独 图 形 中 [加 束 度 


dD OB 的 5 昌吉 ,的 To BOD S00 9.00 
芭 时 idsqgl 


证 地 [de 3et 1 
dt 2 


应 用 (A) | 确定 | 取消 
图 4.2.9 设置 “斜坡 ”参数 图 4.2.10 ”斜坡 函数 曲线 
3. 余弦 





该 选项 可 以 设置 机 构 的 位 置 、 速 度 和 加 速度 为 振荡 往复 运动 ， 函 数 表达 式 为 y = A*cos 
(2*PiXYT+B) +C。 其 中 A 为 振幅 ，B 为 相位 ; C 为 偏 移 量 ; T 为 周期 。 

当 设 置 规范 类 型 为 位 置 , 有 目 A=1、B=0、C=0、T=4 时 (图 4.2.11)， 函 数 图 形 如 图 4.2.12 
所 示 。 
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伺服 电动 机 定义 交 件 (F) 视图 (Y) 格式 全) 





I | 


条 麻 电动 机 吏 麻 SeryaMatar | 


名 称 


Serveollotorl 
| 


类 型 | 轮 肘 
规范 


图 形 














匡 i i 
中 在 单 挤 图 形 中 dap pop Ln 2 3.00 50 的 
名 Tg 1 
证 由 [dst 1 
dt 『 昌 5 日 sat" 2 
选择 拭 况 
4.2.11 设置 “余弦 ”参数 4.2.12 ”余弦 函数 曲线 


4. SCCA 


SCCA 是 指 “ 正 弦 - 常 数 -余弦 -加 速度 (Sin-Constant-Cos-Acceleration )”， 即 一 条 包含 正 
粥 、 常 数 、 余 弦 的 复合 曲线 且 仅 用 于 加 速度 的 设置 。 根 据 时 间 参 数 t 的 范围 ， 表 达 式 分 别 
如 下 : 
当 0 志 tA 时 ，y=H*sin[ (tx¥pi)/ (2A) ] ,表示 加 速度 快速 增加 的 过 程 。 
当 At< (A+B) 时 ，y=H ,表示 加 速度 恒定 不 变 的 过 程 。 
当 (A+B) 三 t 过 (A+B+2C) 时 ，y = Hkcos[ (t-A-B) *Pi / (2C) ]， 表 示 加 速度 
减 小 的 过 程 ， 并 且 由 大 于 0 减 小 到 小 于 0。 
当 〈A+B+2C) 硅 t 二 《A+2B+2C) 时 ，y=-H, 表示 加 速度 恒定 不 变 且 为 负 值 的 过 程 。 
的 的 dy (t-A-B-2C) *Pi/ (2A) ] ， 
表示 加 速度 恒 增 加 且 依 然 小 于 0 的 过 程 。 
其 中 A 为 递增 加 速度 归 一 化 时 间 部 分 ，B 为 恒定 加 速度 归 一 化 时 间 部 分 ，C 为 递减 加 
速度 归 一 化 时 间 部 分 ，H 为 振幅 ，T 为 周期 。 这 里 的 “ 归 一 化 时 间 部 分 ”是 指 单个 部 分 的 
实际 时 间 与 周期 的 比值 ， 计 算 公式 为 t=2*t0/T。 这 里 t0 为 实际 的 时 间 ， 所 以 对 于 各 “ 归 | 一 
化 时 间 部 分 ” 又 有 A+B+C=1， 在 设置 SCCA 函数 时 ， 必 须 给 定 A、B、H 和 TT 的 值 。 
当 设 置 A=0.25、B=0.5、H=1、T=2 时 (图 4.2.13)， 函 数 图 形 如 图 4.2.14 所 示 。 








伺服 电动 机 定居 x 


[Wf 位置 
Fw 速度 
Ff 加 速度 


图 形 工具 


交 件 {F) ”视图 (Y) 格式 (ER)} 


和 了 庚 电 动机 胃 认 Sef yi 加 a 性 | 


.0 es a 1 B20 
名 时 Td 1 


a =。 


图 4.2.13 设置 SCCA 参数 
5， 摆 线 


do dg et" 1 





图 4.2.14 SCCA 函数 曲线 


该 选项 可 以 设置 机 构 的 位 置 、 速 上 度 和 加 速度 为 一 种 规律 性 的 平缓 上 升 运动 ， 函 数 表 达 
式 为 y= L*t/T*L*sin (2*Pi*WT)〉/2*Pi。 其 中 工 为 周期 内 的 上 升 数 ;， TT 为 周期 。 
当 设 置 规范 类 型 为 位 置 ， 目 L=1、T=5 时 (图 4.2.15)， 函 数 图 形 如 图 4.2.16 所 示 。 


伺服 电动 机 定 儿 x 


[Wf 位 
[Vf 速度 
[Wf 加 速度 


图 4.2.15 ”设置 “ 摆 线 ”参数 





图 形 工具 
文件 (F) 视图 (WY 格式 (R) 


向 详 电 动机 胃 只 ， SeryvaoMe+grl 


Db Dd .DO 3.00 必 .0p 工 生 全 0 009-00 10.00 


BE Td#ql 
i eed 
一 人 一 


dt 1 dcqyset 21 





选择 状况 .- - 


图 4.2.16 ” 捍 线 函数 曲线 
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运动 仿真 与 分 析 教 程 
6. 抛物 线 
se 该 选项 可 以 用 于 设置 机 构 的 位 置 、 速 上 度 和 和 加速度， 函数 表达 式 为 y= A*t+0.5*B*t 。 其 
eee 
eee 中 人 A 为 线性 系数 ，B 为 二 次 系数 。 
eee 
ee 当 设 置 规范 类 型 为 他 生 ， 且 A=1、B=10 时 (图 4.2.17)， 函 数 图 形 如 图 4.2.18 所 示 。 
eee 
eee 
eee 图 形 工 且 =- 四 XX 
@@@ 
eee 弃 件 {F) 视图 (Y) 格式 会 ) 
己 服 电动 机 定义 局 : 澡 辐 导 台 可 | 
向 联 电 动机 谣 座 :Sefy 闻 5 | 
名 称 BOD. 0 
Servellotorl 
so0.00 
类型 转 廊 
规 沁 400 0 
位置 
we O00 
200.00 
i100.00 
[Wf 位置 ie , 
是 速度 站 .DO EEESSES Ss 
中 在 单 捉 图 形 中 [Wf 加 速度 .00 10 2 5 7 的 a oe on 
名 轩 Tg 1 
证 由 [ee[ 1 
dt 
应 用 CD | | 确定 ”| 取消 i 
4.2.17 设置 “抛物 线 ” 参 数 4.2.18 抛物线 函数 曲线 


7. 多 项 式 


该 选项 同 前 面 介 绍 的 几 种 类 型 类 似 ， 可 以 用 于 设置 机 构 的 位 置 、 速 度 和 加 速度 ， 函 数 
表达 式 为 y=A+Bx#t+C#+PH+Dxt 。 


8. 表 


该 选项 可 以 通过 和 输入 或 导入 时 间 与 对 应 模 的 值 来 定义 伺服 电动 机 ， 当 机 构 的 运动 规律 
不 能 用 函数 来 表达 时 ， 可 以 采用 此 方法 来 拟 合 运 动 曲线 的 功能 。 表 文件 可 以 预先 进行 编制 ， 
其 扩展 名 为 .tab, 可 以 在 任何 文本 编辑 融 中 创建 或 打开 。 文 件 有 用 两 栏 格 陈 : 第 一 栏 定 时 间 ， 
该 栏 中 的 时 间 值 必须 从 第 一 行 到 最 后 一 行 按 升 序 排列 ;第 二 栏 是 速度 、 加 速度 或 位 置 。 

下 和 面 说 明 使 用 “ 表 ” 选 项 定义 伺服 电动 机 的 一 般 操作 方法 。 

Stepl. 定义 伺服 电动 机 类 型 。 在 “伺服 电动 机 定义 ”对 话 框 的 区 亩 选项 卡 中 选择 规范 
类 型 为 吗 展 ， 在 型 sa 下 拉 列 表 中 选择 [过 选项 。 

Step2. 选择 拟 合 类 型 。 在 期生 区 域 中 选中 名 线性 所 单 选项 。 
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Step3. 输入 表 数 据 。 
(1) 定义 第 1 行 数据 。 单 击 “ 向 表 中 添加 行 ”按钮 二 ,， 在 时 间 文本 框 中 输入 值 1, 在 。。。 


要 文本 框 中 输入 值 5。 ee 
(2) 定义 第 2 行 数据 。 单 击 “ 向 表 中 添加 行 ”按钮 外 ,， 在 时 间 文本 框 中 输入 值 2, 在 。。。 
要 文本 框 中 输入 值 16。 2 


(3) 定义 第 3 行 数据 。 单 击 “ 向 表 中 添加 行 ” 按 钮 种 ， 在 时 间 文 本 框 中 输入 值 4, 在 2 2: 
可 文本 框 中 输入 值 8， 如 图 4.2.19 所 示 。 

Step4. 选中 元 廊 选项 右 下 方 的 加 速度 复 选 框 ， 然 后 单 击 图 形 按钮 之 ， 系 统 弹 出 图 
4.2.20 所 示 的 “图 形 工具 ”对 话 框 。 该 对 话 框 中 同时 显示 伺服 电动 机 的 速度 轮廓 曲线 。 





同 服 电动 械 定 刍 
名 称 


ServoMlotorl 


类 型 较 库 
规范 
1 四 
ji 速度 
初始 位 置 


RM 当前 


图 形 工 具 
立 件 (F】 视图 (VW) 格式 (R) 


™ 


仿 线性 握 合 和 导电 动机 尊 座 ar yoMo1or | 
[| 使 用 站 部 世 性 


[| 位 置 

FY 速度 
[在 单 淖 图 形 中 加 速度 
硬 ) 显示 用 户 点 门 显示 插值 点 门 显示 两 者 
质 值 点 涛 vr 50 < 时 间 


[mm sei) 


Do 


十 点 四 
用 户 提 昌 的 外 中 上 同 ”加密 





图 4.2.19 设置 “ 表 ” 参 数 图 4.2.20 ”速度 轮廓 曲线 


说 明 : 如 果 在 郑 值 区 域 中 选中 国 样 条 氢 合 和 便 ) 单 抽 抽 侣 单 选项 ， 伺 服 电 动机 的 速度 轮 廊 
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图 形 工 具 


立 件 (F) 视图 (VW) 格式 (R) 


局 里 电 志 所 加 由 Servyvohostor| 


50 S30 3 do0 
H 则 


进 旧 日 Ti 六 全 本 站 
司 户 国电 晶 点 中 的 式 宙 


图 4.2.21 “ 样 条 拟 合 ”速度 曲线 
9. 用 户 定 义 


该 选项 可 以 通过 自 定 义 函 数 表 达 式 来 定义 伺服 
电动 机 中 的 位 置 、 速 度 和 加 速度 。 

下 面 说 明 使 用 “用 户 定 义 ” 选 项 定义 伺服 电动 
机 的 一 般 操作 方法 。 

Step1. 定义 伺服 电动 机 类 型 。 在 “伺服 电动 机 
定义 ”对 话 框 的 束 历 选项 卡 中 选择 规范 类 型 为 速度 ， 
在 本 县 下 拉 列 表 中 选择 用 让 宕 和 % 选项 。 

Step2. 输入 表达 式 数 据 。 单 击 “添加 表达 式 段 ” 
按钮 ,名 | ， 在 表达 式 文本 框 中 输入 表达 式 
10+16*cos(90*t+50), 在 基文 本 框 中 输入 时 间 区 域 0 
<t< 10， 如 图 4.2.23 所 示 。 

Step3. 选中 束 原 选项 右 下 方 的 嘻 速度 复 选 框 ， 
然后 单 击 图 形 按钮 这 ， 系 统 弹出 图 4.2.24 所 示 的 
“图 形 工 具 ” 对 话 框 。 访 对话 框 中 同时 显示 伺服 电动 














立 件 (F) 视图 (VY) 


图 形 工具 
格式 (RIJ 


Serywboostar | 


合 妥 电动 机 软 遇 : 


2 的 3 .0 

H 则 

得 点 日 Tri 六 二 本 六 
周 户 则 攻 蛋 点 中 国 虐 点 





图 4.2.22 ” “单调 拟 合 ”速度 曲线 


同 服 电动 机 十 久 
名 称 


Serwollotorl 
类 型 ” 转 廊 
规范 


| 党 | 速度 


初始 世 百 
RM 当前 


[本 口 


用 户 定 尺 
表达 式 域 
10+16x#eos {90%t+50) 0 <+ <10 


[L ] 在 单 淖 图 形 中 


| |] 加 速度 


确定 | | 应 用 | | 取消 
设置 “用 户 定义 ”参数 





图 4.2.23 
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机 的 速度 轮廓 曲线 。 


图 形 工具 
立 件 (F) 视图 (VW) 格式 (R) 


昌江 回忆 加 四 


局 里 电动 由 转 蜡 Ser yooator| 





TT 05. OG 0d. 008.009. 4010.00 


于 mm 上 Se 1 





图 4.2.24 ”速度 轮廓 曲线 


说 明 : 如 果 在 “伺服 电动 机 定义 ”对 话 框 中 单 击 轨 按钮， 系统 将 弹出 图 4.2.25 所 示 的 
“表达 式 定义 ”对 话 框 。 在 该 对 话 框 中 可 以 创建 和 编辑 表达 式 。 
素 丰 和 式 定 括 


启 Te 产 (区 


LOtlB*eos (HO0*t+50) 





图 4.2.25 “表达 式 定 义 ” 对 话 框 


4.3 伺服 电动 机 定义 学 例 1 一 一 万 同市 机 构 


范例 概述 : 
本 范例 将 介绍 在 万 向 蔬 机 构 中 添加 伺服 电动 机 的 操作 过 程 。 该 伺服 电动 机 采用 “运动 
轴 ” 的 定义 方法 ， 并 选用 斜坡 防 数 定义 输入 轴 的 转速 。 
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运动 仿真 与 分 析 教 程 
eee Stepl. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo3.16\work\ch04.03， 打 开 文 件 gimba_asm.asm。 
; ; ;Step2, 进入 机 构 模块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 运动 ”区 域 中 的 “机构” 按钮 堪 ;， 
>。。 进入 机 构 模块 。 
> >。 Step3. 定义 伺服 电动 机 
。。 (1) 选择 命令 。 单 击 插入 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 他， 系统 弹出 “伺服 电动 机 


>。。 定义 ”对 话 框 。 
(2) 选取 参考 对 象 。 选 取 图 4.3.1 所 示 的 连接 为 参考 对 象 。 


。 选 此 连接 





4.3.1 选取 参考 对 象 


(3) 设置 轮廓 参数 。 单 击 “ 伺 服 电动 机 定义 ”对 话 框 中 吏 亩 选项 卡 ， 在 “定义 运动 轴 
设置 ”按钮 六 右 侧 的 下 拉 列 表 中 选择 速度 选项 ， 在 “ 模 ” 下 拉 列 表 中 选择 环 起 选项 ， 设 置 
A=72，B=20， 如 图 4.3.2 所 示 。 

(4) 选中 辑 原 选项 右 下 方 的 速度 复 选 框 ， 然 后 单 击 图 形 按 钮 人 ， 系 统 弹出 图 4.3.3 
所 示 的 “图 形 工具 ”对 话 框 。 访 对 话 框 中 同时 显示 伺服 电动 机 的 速度 函数 图 形 。 

查 服 电动 机 定 光 





图 形 工 且 
名 称 交 忻 ({F)》】 视图 (WY 格式 人 恨 ) 


| Servolloetorl 








类 型 轮廓 | 邮电 让 机 马队 ， Ser yaotorl 
规范 





fs 速度 " | deg/ see 


| 位 二 
[Vf 速 度 
| 往 单 种 图 形 中 [| 加 速度 


OD 1 的 00300 d.00 $0) 6.00 T.00 B00 .m0 0.08 


应 用 人 确定 取消 选择 忧 品 .… 


图 4.3.2 设置 “斜坡 ”参数 图 4.3.3 ”速度 函数 图 形 


这 和 虚 【中 gt et 
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(5) 单 击 对 话 框 中 的 | 奖 定 按钮 ， 完 成 伺服 电动 机 的 定义 。 

(6) 关闭 “图 形 工具 ”对 话 框 。 

Step4 定义 机 构 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 “分析 ~ 区域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 .党 ,， 系 统 弹出 “分 析 定义 ” 3232 
对 话 框 。 eee 

(2) 运行 运动 分 析 。 单 击 “分析 定 义 ” 对 话 框 中 的 运行 ({ 妈 按钮 ， 查 看 机 构 的 运行 状 。 22。 
况 ， 可 以 发 现 输入 轴 的 转速 在 逐渐 增加 。 

(3) 完成 运动 分 析 。 单 击 目 二 痪 十 ”完成 运动 分 析 。 

Step5. 再 生 模型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 * 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 唾 ， 再 生 
机 构 模 型 。 

Step6. 保存 机 构 模 型 。 











4.4 ”伺服 电动 机 定义 范例 2 一 一 平行 提升 机 构 
范例 概述 : 
本 范例 将 介绍 在 平行 提升 机 构 中 添加 伺服 电动 机 的 操作 过 程 。 该 伺服 电动 机 采用 “ 运 
动 轴 ” 的 定义 方法 ， 并 选用 余弦 函数 定义 气缸 的 行程 ， 驱 动机 构 中 的 工作 台 平 行 上 下 运动 ， 
Stepl. 将 工作 目录 设置 至 Di\creo3.16\work\ch04.04， 打 开 文 件 parallel _mech.asm。 
Step2. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 运动 ”区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 *， 
进入 机 构 模块 。 

Step3. 定义 伺服 电动 机 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 插入 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 .2 ， 系 统 弹出 “伺服 电动 机 
定义 ”对 话 框 。 

(2) 选取 参考 对 象 。 选 取 图 4.4.1 所 示 的 连接 为 参考 对 象 。 


选 此 连接 





4.4.1 选取 参考 对 象 


(3) 设置 轮廓 参数 。 单 击 “ 伺 服 电动 机 定义 ”对 话 框 中 欧 奋 选项 卡 ， 在 “定义 运动 轴 





设置 ”按钮 迹 右 侧 的 下 拉 列表 中 选择 春 村 选项 ， 在 “ 模 ” 下 拉 列 表 中 选择 这 强 选项， 设置 
A=-70，B=0，C=75，T=5， 如 图 4.4.2 所 示 。 
EX 





门 速度 
[| 加 速度 





图 4.4.2 设置 “余弦 ”参数 





(4) 选中 转 席 选项 右 下 方 的 位 置 复 选 框 ， 然 后 单 击 图 形 按钮 医 ， 系 统 弹 出 图 4.4.3 
所 示 的 “图 形 工具 ”对 话 框 。 该 对 话 框 中 同时 显示 伺服 电动 机 的 速度 函数 图 形 。 

(5) 单 击 对 话 框 中 的 | 奖 定 ,按钮 ， 完 成 伺服 电动 机 的 定义 。 

(6) 关闭 “图 形 工具 ”对 话 框 。 





有 有 虐 申 懂 机 所 采 SEF voMoteor | 


Qn oD .a Bo Epa S50 dM .50 5.00 


EB fmm’ 





图 4.4.3 ”速度 函数 曲线 








Step4 定义 机 构 分 析 。 
(1) 选择 命令 。 单 击 当 析 > 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 总， 系统 弹出 “分 析 定义 ” 。。。 
对 话 框 。 ee 
(2) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 运行 @@) 按钮 ， 查 看 机 构 的 运行 状 sss 
况 ， 可 以 发 现在 10s 内 ， 机 构 完 成 2 次 提升 和 下 降 运 动 。 eee 
(3) 完成 运动 分 析 。 单 击 导 一 殉 定 “| 完成 运动 分 析 。 es 
Step5. 再 生 模 型 。 单 击 看 型 功能 选项 卡 操作 * 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 哈 ， 再 生 
机 构 模 型 。 
Step6. 保存 机 构 模型 。 





机 工作 部 件 





4.5 伺服 电动 机 定义 范例 


范例 概述 : 

本 范例 将 介绍 在 图 4.5.1 所 示 的 挖 握 机 工作 部 件 中 添加 伺服 电动 机 的 操作 过 程 . 在 该 机 
构 中 需要 添加 4 组 伺服 电动 机 ， 分 别 驱 动 回转 台 、 动 导 液 压 红 、 斗 杆 液压 红 和 匀 斗 液压 红 
的 运动 。4 组 伺服 电动 机 均 采 用 “运动 轴 ” 的 定义 方法 ， 并 使 用 表格 来 实现 工作 部 件 的 联动 。 


铲 斗 液压 剑 斗 杆 斗 杆 液压 虹 动 辟 回转 台 底盘 








按 杆 ” 动 辟 液 在 秘 
图 4.5.1 挖掘 机 工作 部 件 


连 杆 





铲 斗 





Stepl. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo3.16\work\ch04.05， 打 开 文 件 0-backhoe.asm。 
Step2. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应 用 和 在原 功能 选项 卡 到 动 区 域 中 的 “机 构 ” 按钮 
进入 机 构 模 块 。 
设 定 挖掘 机 工作 部 件 单个 工作 周期 如 下 : 
@ 初始 状态 。 
轴 回转 台 的 回转 角度 初始 值 为 0。 
四 ”设置 动 剧 液压 红 的 连接 位 置 初始 值 为 380。 
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加 ”设置 斗 杆 液压 红 的 连接 位 置 初始 值 为 $00。 
加 ”设置 铲 斗 液压 红 的 连接 位 置 初始 值 为 800。 
@ 工作 状态 1 (时 间 范 围 0~4s， 设 定 各 部 件 同时 运动 )。 
回回 转台 固定 不 动 。 
町 《 动 臂 液 压 轩 的 连接 位 置 值 由 380 变化 至 675， 使 动 壁 上 扬 . 
四 。” 斗 杆 液压 征 的 连接 位 置 值 由 500 变化 至 $S0， 使 斗 杆 上 扬 。 
加 ” 铲 斗 液压 轩 的 连接 位 置 值 由 800 变化 至 240， 使 铲 斗 紧 直 。 
@ 工作 状态 2 (时 间 范 围 4 ~6s )。 
回回 转台 固定 不 动 。 
思 ” 动 套 液压 红 的 连接 位 置 值 由 675 变化 至 37$， 使 动 臂 落下。 
加 ” 斗 杆 液压 红 的 连接 位 置 值 由 50 变化 至 900， 使 斗 杆 下 压 。 
困 ” 锌 和 斗 固 定 不 动 。 
@ 工作 状态 3 (时 间 范 围 6 ~8s )。 
回回 转台 固定 不 动 。 
加” 动 展 固定 不 动 。 
困 ” 斗 杆 固定 不 动 。 
思 ” 匀 斗 液压 红 的 连接 位 置 值 由 240 变化 至 640， 使 铲 斗 水 平 。 
@ 工作 状态 4 (时 间 范 围 8 ~10s )。 
回回 转台 固 定 不 动 。 
町 《 动 臂 液压 征 的 连接 位 置 值 由 375 变化 至 6735， 动 臂 回 升 。 
困 ” 斗 杆 固定 不 动 。 
困 ” 锌 和 斗 固 定 不 动 。 
@ 工作 状态 5 (时 间 范 围 10 ~13s )。 


四 回转 台 连 接 位置 值 ( 角度 值 ) 由 0 变化 至 150， 回 转台 旋转 150”， 


加” 动 展 固 定 不 动 。 

四 ” 斗 杆 国定 不 动 。 

加 铲 斗 固定 不 动 。 

@ 工作 状态 6( 时 间 范 围 13 ~15s )。 

回回 转台 固 定 不 动 。 

加” 动 展 固定 不 动 。 

四 ” 斗 杆 液压 征 的 连接 位 置 值 由 900 变化 至 $S00， 使 斗 杆 上 扬 。 
轴 ” 锌 斗 液压 红 的 连接 位 置 值 由 640 变化 至 240， 使 铲 斗 紧 直 。 
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@ 工作 状态 7 (时 间 范 围 15 ~17s )。 
四 回转 台 连 接 位 置 值 (角度 值 ) 由 150?"” 变化 至 0， 回 转台 旋转 150° ， 
四 动 避 国定 不 动 。 
加 ” 斗 杆 固定 不 动 。 
名” 铲 和 斗 固 定 不 动 。 
@ 一 个 工作 周期 结束 ， 
各 工作 状态 的 时 间 、 驱 动 连接 的 位 置 变化 见 表 4.5.1。 





表 4.5.1 驱动 连接 位 置 参数 变化 表 


时 间 /s 回转 台 转 动 角度 | 动 臂 液 压 生 位 置 | 斗 杆 液压 缸 位 置 | 铲 斗 液压 缸 位 置 


Step3. 再 生 模型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 * 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 唾 ， 再 生 
模型 。 

Step4. 定义 伺服 电动 机 1 《回转 台 驱 动 )。 

(1) 选择 命令 。 单 击 插入 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 .》， 系 统 弹出 “伺服 电动 机 
定义 ”对 话 框 。 

(2) 选取 参考 对 象 。 选 取 图 4.5.2 所 示 的 连接 为 参考 对 象 。 





选取 此 连接 


4.5.2 ”选取 参考 对 象 
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pe (3) 设置 轮廓 参数 。 定 义 伺服 电动 机 类 型 。 在 “伺服 电动 机 定义 ”对 话 框 的 蒜 席 选项 
。。。 ” 卡 中 选择 规范 类 型 为 位 置 ， 在 二 时 下 拉 列 表 中 选择 表 选项 。 
rh (4) 选择 拟 合 类 型 。 在 插值 区域 中 选中 男 战 性 拟人 对 单 选项 。 
和 (5) 输入 表 数 据 。 


@ 定义 第 工行 数据 。 单 击 “ 向 表 中 添加 行 2> 按 钮 年, 在 时 间 文 本 框 中 输入 值 0, 在 攀 
>。。 文本 框 中 输入 值 0。 
@ 定义 第 2 行 数 据 。 单 击 “ 向 表 中 添加 行 > 按 钮 宇 ,在 时 间 文本 框 中 输入 值 4, 在 要 


文本 框 中 输入 值 0。 

@) 定义 第 3 行 数据 。 单 击 “向 表 中 添加 行 > 按 钮 守 ，, 在 时 间 文 本 框 中 输入 值 6, 在 者 
文本 框 中 输入 值 0。 

@ 定义 其 他 数据 。 参 照 表 4.5.1 中 回转 台 的 位 置 数据 ， 定 义 其 他 行 的 数据 ， 如 图 4.5.3 
所 示 。 


(6) 选中 医 订 选项 右 下 方 的 位 置 复 选 框 ， 然 后 单 击 图 形 按钮 让 ， 系 统 弹 出 图 4.5.4 
所 示 的 “图 形 工具 ”对 话 框 。 该 对 话 框 中 同时 显示 伺服 电动 机 的 位 置 函 数 图 形 。 








ER bn 
效 件 (FE) 视图 (YY 格式 (ER) 





1 rE | 


间 转 电 劲 屯 壮 向 :ServyoMetsrl 





b ' -0 | i 
15 150 QB DD .00 8. 0 qh! | 二 于 0 有 00 
地 让 四 +deyl 日 同 提 殿 的 由 中 本 色 芭 





选择 状况 ... 
4.$.3 ”设置 “ 表 ” 人 参数 4.$.4 位 置 函 数 图 形 





(7) 单 击 对 话 框 中 的 | 葡 定 按钮， 完成 伺服 电动 机 的 定义 。 

(8) 关闭 “图 形 工具 ”对 话 框 。 

Step5. 定义 伺服 电动 机 2( 动 臂 液压 驱动 )。 单 击 揪 入 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 3， 
选取 图 4.5.5 所 示 的 连接 为 参考 对 象 ; 在 “伺服 电动 机 定义 ”对 话 框 的 团 席 选项 卡 中 选择 规范 
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类 型 为 生生 ， 在 恒 s 下 拉 列 表 中 选择 表 选项 ， 在 括 值 区 域 中 选中 名 线性 拟 台 单 选项 ， 单 击 。。。 








盏 | 二 居 @@@ 
“ 同 表 中 添加 行 ”按钮 等， 参照 表 4.5.1 中 的 位 置 数据 , 定义 时 间 数据 和 要 数据 , 如 图 4.5.6 。。。 
所 示 ; 该 伺服 电动 机 的 位 置 函 数 图 形 如 图 4.5.7 所 示 。 ee 
时 间 模 | ee 
,选取 此 连接 | es oes. 
, | @@@ 
/ 4 BTS5 @@@ 
6 375 全 作业 
@@@ 
375 ee 

i10 ETS 

13 BTS 

15 BTS 

17 BTS 

] ] 
图 4.5.5 ”选取 参考 对 象 图 4.5.6 设置 “ 表 ” 参 数 


图 形 工 且 
底 件 {F} 视图 (Y) 格式 (RE) 


各 时 电动 山林 让 1 de r yoMet or 


QB 2 .0 dh DE | 


ED ri | 和 同上 入 民 二 和 中 的 由 时 


选择 乓 况 . -- 





图 4.5.7 ”位 置 函数 图 形 
Step6. 定义 伺服 电动 机 3( 斗 杆 液压 驱动 )。 选 取 图 4.5.8 所 示 的 连接 为 参考 对 象 ， 参 照 
Step5 中 的 操作 和 表 4.5.1 中 的 位 置 参数 值 定 义 时 间 数 据 和 要 数据 ， 如 图 4.5.9 所 示 ; 该 伺 
服 电 动机 的 位 置 函 数 图 形 如 图 4.5.10 所 示 。 








选取 此 连接 


4.5.8 ”选取 参考 对 象 





:= 


D00 2 on 4, EE oo ,ho Wao i 14. 0 it 1 二, TD 


及 区 加 rm 
赂 二 可 Rh 由 中 四 百村 








图 4.5.9 设置 “ 表 ” 人 参数 图 4.5.10 ”位置 函数 图 形 


Step7. 定义 伺服 电动 机 4《〈 铲 斗 液压 驱动 )。 选 取 图 4.5.11 所 示 的 连接 为 参考 对 象 ， 参 
照 Step5 中 的 操作 和 表 4.5.1 中 的 位 置 参数 值 定 义 时 间 数 据 和 要 数据 ， 如 图 4.5.12 所 示 ; 该 
伺服 电动 机 的 位 置 函数 图 形 如 图 4.5.13 所 示 。 


图 形 工具 « 
底 件 {F} 视图 (YY 冰 式 了) 


和 内 下 下 机 站 万 ;er 并 避 加 十 0f 过 





”选取 此 连接 


图 4.5.11 选取 参考 对 象 


下.0 DD 00 6 do ,Dn Lae [I | 


有 EE rm 
而 且 和 Rh 中 内 名 医 





图 4.5.12 设置 “ 表 ” 参 数 图 4.5.13 ”位置 函数 图 形 








Step8. 定义 机 构 分 析 。 a 

(1) 选择 命令 。 单 击 分析 > 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 党 ， 系 统 弹出 “分 析 定义 ” 。。。 
对 话 框 。 

(2) 在 国画 一 文本 框 中 输入 值 17。 

(3) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 运行 人 8 按钮 ， 查 看 机 构 的 运行 状 
况 。 

(4) 完成 运动 分 析 。 单 击 目 二 殉 定 .完成 运动 分 析 。 

Step9， 再 生 模 型 。 单 击 神 型 功能 选项 卡 操作 * 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 哈 ， 再 生 
机 构 模型 。 

Step10. 保存 机 构 模型 。 
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在 机 构 的 动态 分 析 中 ， 为 了 使 分 析 结果 更 加 接近 真实 水 平 ， 需 要 在 机 
构 中 设置 零件 属性 并 添加 一 些 力学 对 象 ， 如 质量 属性 ， 设 置 重 力 、 阻 尼 、 力 /扭矩 等 。 本 章 
主要 介绍 在 机 构 中 设置 分 析 条 件 的 操作 方法 ， 主 要 包括 以 下 内 容 。 

@ 质量 属性 

@ 重力 

@ 初始 条 件 


@ 执行 电动 机 


@ 漳 策 
@ 阻尼 器 
@ 力 和 扭 算 


5.1 质量 属性 


机 构 的 质量 属性 是 指 机 构 中 各 元 件 的 密度 、 人 体积、 质量 、 重 心 及 惯性 矩 等 参数 属性 。 在 
对 机 构 进 行 运行 动态 和 和 静态 分 析 时 ， 需 要 为 机 构 指定 质量 属性 。 指 定 质量 属性 能 够 使 仿真 
分 析 更 加 真实 ， 有 时 还 关系 到 仿真 能 否 顺利 进行 。 指 定 质量 属性 可 以 给 主体 定义 ， 也 可 以 指 
定 给 机 构 中 的 元 件 ， 还 可 以 指定 到 整个 组 件 。 下 面 说 明定 义 质量 属性 的 一 般 操作 方法 。 

Stepl. 将 工作 目录 设置 为 Di:\creo3.16\work\ch05.01， 打 开 文 件 linkage_mech.asm。 

Step2. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 ， 运 动 ”区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 3:， 
进入 机 构 模 块 。 

Step3. 选择 命令 。 单 击 属性 和 条 件 区 域 中 的 “质量 属性 ”按钮 地 ， 系 统 弹 出 “质量 属 
性 ”对 话 框 。 

Step4. 选择 参考 类 型 。 在 便 蔻 计时 下 拉 列 表 中 选择 堆 忻 惑 现 贸 布 局 选项 。 

Step5. 选取 参考 零件 。 选 取 图 5.1.1 所 示 的 连 杆 为 参考 零件 。 

Step6. 定义 属性 。 在 焉 关 尾 性 下拉 列表 中 选择 室友 选项 ， 在 守 译 文本 框 中 输入 密度 值 
7.85e-09， 按 Enter 键 确认 ， 如 网 5.1.2 所 示 。 

Step7. 单 击 将 下 按钮 ， 完 成 质量 属性 的 指定 。 
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全 者 类 型 
妻 件 或 栅 涩 布局 


零件 或 布局 
ROD 3 


定义 属性 
密度 


坐 宗 杂 
当前 使 用 霍 件 或 布局 L535。 烃 要 时 ， 选择 备用 坐标 承 。 


基本 属性 
穴 度 - |7.35e-09 
性 和 = 和 999. 60207 | mm 3 
质量 三 0.000384568|taptie 
恒 量 (mm 2 tonne) 
昼 ) 在 坐标 圣 原 局 


选取 此 零件 





应 用 全) | 二 调 定 二 取消 


5.1.1 选取 参考 零件 5.1.2 “质量 属性 ”对 话 杠 


图 5.1.2 所 示 的 “质量 属性 ”对 话 框 中 各 选项 说 明 如 下 。 
@ 地 汪 关 符 区 域 : 选择 指定 质量 属性 的 参考 类 型 。 
加 ”要 件 或 机 级 布局 选项 : 选择 一 个 或 多 个 零件 指定 质量 属性 ， 
回 茫 虽 选项 : 指定 整个 装配 或 子 装 配 的 质量 属性 ， 选 择 该 选项 后 ， 可 以 指定 整 
个 装配 的 密度 ， 如 图 5.1.3 所 示 。 
回 主 仁 选项 : 选择 一 个 主体 查看 质量 属性 ， 但 不 能 修改 质量 属性 。 


和 对 者 尖 型 
尖 醒 


装配 
| LINEAGE MECH 





5.1.3 “交配 ”参考 类 型 
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坐标 系 区 域 : 选择 参考 坐标 系 ， 以 计算 惯量 参数 。 
定义 屋 性 区 域 : 选择 指定 质量 属性 的 定义 类 型 。 
回 “ 若 凡 选项 : 选择 一 个 零件 查看 质量 属性 ， 但 不 能 修改 质量 属性 。 
回放 戎 选项 : 选择 此 选项 ， 可 以 指定 零件 的 密度 
加 ”上 看 时 属性 选项 : 选择 此 选项 ， 可 以 指定 零件 的 质量 。 
基本 尾 性 区 域 : 定义 基本 质量 属性 ， 但 不 能 修改 指定 对 象 的 体积 。 
重 尾 tsa) 区 域 : 显示 或 指定 重心 位 置 ， 可 以 假设 机 构 的 全 部 质量 都 集中 在 重心 之 
上 。 
@ 。 世 旺 (aon 2 tonne) 区 域 : 显示 或 指定 惯量 。 
回 ”图 在 坐标 系 原 点 : 显示 相对 于 当前 参考 坐标 系 的 惯量 。 
回转 十 重心 : 显示 相对 于 机 构 主 惯性 轴 的 惯量 。 





5.2 重 力 


在 进行 动态 、 静 态 和 力 平 衡 分 析 时 ， 有 时 需要 考虑 重力 的 影响 。 一 般 情 况 下 ， 重 力 是 
一 个 弟 数 ， 在 定义 的 时 候 ， 指 定 重 力 加 速度 的 方 问 即 可 。 

下 面 举例 说 明定 义 重力 的 操作 过 程 ,图 5.2.1 所 示 的 模型 将 模拟 放 在 斜面 上 的 物体 由 于 
自身 重力 而 治 着 斜面 下 请 。 在 该 机 构 的 仿真 中 ， 需 要 诬 加 一 个 平面 连接 ， 然 后 定义 重力 方 
同 ， 最 后 使 用 动态 分 析 使 物体 下 浓 。 

Stepl. 将 工作 目录 设置 至 D:\creo3.16\work\ch05.02\。 

Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 gra_asm， 选 取 mms_asm_dssi 杰 模板 。 

Step3. 引入 第 一 个 元 件 base.prt， 并 使 用 部 二 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 二 个 元 件 slide.prt， 并 将 其 调整 到 图 5.2.1 所 示 的 位 置 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 条 曲线 


Ey 


5.2.1 创建 滑 块 〈Slider) 连接 





旋转 : 选取 这 两 个 平面 


Step5. 创建 滑 块 连接 。 
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(1) 在 连接 列表 中 选取 号 诈 时 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 。。。 


@@@ 
菜单 中 的 区 宇 选项 卡 。 。。。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选取 图 5.2.1 所 示 的 两 条 曲线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 。。。 
此 时 可 音 界面 如 图 5.2.2 所 示 。 和 
ee 
局 Comection_1 人 i 块 ) 区 上 束 已 启用 < 
a 约束 类 型 ee 
央 3LIDE: 曲 贱 :F6 (草皮 _1) 本 eee 
是 BAsE: 曲线 :F6 ( 草 蚂 _1) 二 到 
旋转 坑 称 
平 秘 轴 0.00 | 
和 完成 连接 定义 。 


图 5.2.2 “放置 ”界面 


(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选 取 图 5.2.1 所 示 的 两 个 表面 为 “旋转 ”约束 参考 ， 此 时 
放置 界面 如 图 5.2.3 所 示 。 


刁 Conmection_1 蛋 块 ) 约束 已 启用 
轴 对 齐 
吉 旋转 芍 束 类 型 

吧 sLITE: 曲面 :85 ( 控 伸 _1) -| 重合 
名 BhsE: 曲面 :FS 拉 伸 _1) 偏 移 

平 称 轴 0.00 | 

状况 
新 建 集 完成 连接 定 久 。 


图 5.2.3 “放置 ”界面 


(4) 设置 平移 轴 参 考 。 在 世 喜 界面 中 单 击 虽 平移 轴 选 项 ， 选 取 图 5.2.4 所 示 的 两 个 顶 
点 为 平移 轴 参 考 。 


一 一 
一 
一 
一 ~ 
一 一 
一 
一 一 


一 一 人 ~ 


平移 轴 : 选取 这 两 个 顶点 





图 5.2.4 设置 平移 轴 参 考 





(5) 设置 位 置 参数 。 在 亚 直 界面 右 侧 当前 位 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 


键 确 认 ; 单 击 ”> _ 按钮， 然后 选中 [加 启用 重新 生成 值 复 选 框 ， 此 时 避 喜 界面 如 图 5.2.5 
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是 Commection_l1 1 月 块 ) 当前 位 置 曹 新 生成 值 

轴 对 齐 
旋转 0.0 六 0.0 
小 称 相 : 设置 零 位 置 

各 SLITE: 顶 点 :过 :了 5 ( 拉 伸 | Fyf 自 用 重新 生成 值 

本 BMSE: 顶 点 :过 :下 冬 伸 器] 最 小 限制 -1000000.0 

[| 量 志 限制 1000000.0 


动态 尾 性 >》 
新 建 集 


5.2.5 “放置 ”界面 


(6) 设置 摩擦 系数 。 在 总 豆 界面 右 侧 单 击 . 动 夸 必 性 3》 | 按钮， 选中 启用 摩 乏 复 选 
框 ， 在 Kts 文本 框 中 输入 静态 摩擦 系数 0.3， 在 必 文本 框 中 输入 动态 摩擦 系数 0.3， 分 别 
按 Enter 键 确认 ， 此 时 辟 豆 界面 如 图 5.2.6 所 示 。 


加 Connection_1 1 月 块 ] 中 局 捍 系 小 
轴 于 齐 - 
Wig 入 = 0.0 
平稳 四 [MY 启用 摩擦 
站 sLIDE :顶点 : 进 :75 拉 伸 . Me = |0.3 ” 
加 BysE :顶点 :过 :75 控 伸 _] MW = 0.3 区 
jo = D0.D 
< 动 夺 尾 性 


新 建 集 
5.2.6 “放置 ”界面 


(7) 单 击 操控 板 中 的 汉 按 钮 ， 完 成 滑 块 连接 的 创建 。 

Step6. 进入 机 构 模块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 运动 ”区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 *， 
进入 机 构 模 块 。 

Step7. 设置 初始 位 置 。 

(1) 选择 拖 动 命令 。 单 击 运动 ”区 域 中 的 “ 拖 动 元 件 ”按钮 锅 ， 系 统 弹 出 “ 拖 动 ”对 


话 框 。 
(2) 记录 快照 1。 单 击 对 话 框 当 首 快 四 区 域 中 的 茧 按钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 1 
CSnapshotl ) 。 


(3) 单 击 闫 疼 按钮 ， 关 闭 “ 拖 动 ” 对 话 框 。 
Step8. 设置 初始 条 件 。 
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(1) 选择 命令 。 单 击 尾 性 和 条 件 区 域 中 的 “初始 条 件 ” 按 钮 江 ， 系 统 弹出 图 5.2.7 所 示 。。。。 
的 “初始 条 件 定义 ”对 话 框 。 oo. 
(2) 在 快 四 下 拉 列 表 中 选择 Saspshetl 为 初始 位 置 条 件 ， 然 后 单 击 守 按钮 。 i 
(3) 单 击 | 区 定 控 钮 ， 完 成 初始 条 件 的 定义 。 a 
Step9. 设置 重力 。 bs 
(1) 选择 命令 。 单 击 属性 和 条 件 区 域 中 的 “重力 ”按钮 皮 ， 系 统 弹出 图 5.2.8 所 示 的 “ 重 2 2: 
力 ” 对 话 框 。 
(2) 设置 重力 方向 。 在 方向 区域 中 设置 X=0，Y=0， Z=1， 分 别 按 Enter 键 确认 ， 此 
时 重力 方向 如 图 5.2.9 所 示 。 
(3) 单 击 . 确定 按钮， 完成 重力 的 设置 。 





模 
9606. 65 


初始 条 件 定 名 
名 称 
InLtLomde2 


块 时 
Srapskotl 


速度 条 才 





5.2.8 “重力 ”对 话 框 





5.2.7 “初始 条 件 定义 ”对 话 框 5.2.9 ”重力 方向 


Step10. 定义 动态 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 ”分析 ~ 区域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 ,党 ,， 系 统 弹出 “分 析 定义 ” 
对 话 框 。 

(2) 定义 分 析 类 型 。 在 国 杰 下 拉 列 表 中 选择 副 过 选项 。 

(3) 定义 图 形 显示 。 在 | 首选 项 选项 卡 的 持续 时 间 文本 框 中 输入 值 1.4， 在 项 再 文 本 框 中 
输入 值 100。 

(4) 定义 初始 配置 。 在 略语 配置 区 域 中 选择 加 初 内 条 件 状 者 : 单 选 项 ， 如 图 5.2.10 所 示 。 

(5) 定义 外 部 载荷 。 单 击 外 部 场 背 选项 卡 ， 选 中 略语 用 所 有 摩 党 和 [启用 重力 复 选 框 ， 如 
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图 5.2.11 所 示 。 
(6) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 运行 全 按钮， 查看 机 构 的 运行 状况 。 
(7) 单 击 | ”确定 | 完成 运动 分 析 。 
step11. 再 生 模 型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 * 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 器 ， 再 生 
机 构 模 型 。 
Step12. 保存 机 构 模型 。 





名 称 
Mnalvsislhefinitionl 


类 型 
Ee) 


首选 项 | 电动机， 外 部 载荷 
图 形 显示 


长 度 和 帆 频 
持续 时 间 














BnalveisDefinitiatl 


首选 项 电动 机 外 部 载荷 
载荷 自 

















初始 配置 
〇 当前 
加 初 玫 条 件 伏 态 : 6d 














[Wf 启用 重力 
[Wf 启用 所 有 摩擦 





Ec 
图 5.2.10 “分 析 定义 ”对 话 杠 图 5.2.11 定义 外 部 载 共 








5.3 初始 条 件 
初始 条 件 就 是 机 构 运 动 仿真 的 开始 状态 ， 在 运动 仿真 开始 之 前 定义 初始 条 件 ， 可 以 使 
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每 次 的 仿真 都 从 初始 条 件 开始 进行 。 初 始 条 件 包括 初始 位 置 和 初始 速度 。 定 义 初 始 位 置 可 ee。 
以 使 机 构 仿真 从 指定 的 位 置 开 始 进行 ， 保 证 每 次 仿真 的 一 致 性 ， 人 否则 机 构 将 从 当前 位 置 开 。。。 
始 进 行 。 关 于 初始 位 置 的 定义 在 前 文中 己 作 介绍 ， 本 节 主 要 介绍 初始 速度 条 件 的 定义 方法 。 。。。 
初始 速度 条 件 是 根据 机 构 的 实际 运行 状况 , 在 机 构 中 的 茶 个 点 或 运动 轴 上 设置 一 个 初速 度 ， 。。。 
速度 类 型 可 以 是 线 速度 、 和 角速度 和 切 问 槽 度 。 和 
en 般 过 程 ,在 图 5.3.1 所 示 的 模型 中 , 滑 块 放置 在 平面 上 ， 。。。 
两 者 之 间 通 过 一 个 平面 连接 和 两 个 槽 连接 装配 在 一 起 ， 如 在 其 中 一 个 槽 连接 处 定义 一 个 模 
切 回 速度 ， 那 么 在 进行 动态 分 析 时 ， 滑 块 将 沿 独 槽 曲线 进行 运动 。 
Stepl. 将 工作 目录 设置 至 Di\creo3.16\work\ch05.03\， 打 开 文 件 con_asm.asm， 该 机 构 
模型 如 图 5.3.1 所 示 。 


槽 曲线 滑 志 





5.3.1 ”机构 模型 


Step2. 进入 机 构 模块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 运动 ”区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 *， 
进入 机 构 模块 。 

Step3, 设置 初始 位 置 。 单 击 运动 ”区 域 中 的 “ 拖 动 元 件 ”按钮 锅 ， 系 统 弹出 “ 拖 动 ” 
对 话 框 ， 单 击 对 话 框 当 前 块 奥 区 域 中 的 划 按 钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 1 (Snapshot1); 单 
击 | 庄 图 按钮， 关闭 “ 拖 动 ”对 话 框 。 

Step4. 设置 初始 条 件 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 属性 和 条 件 区 域 中 的 “初始 条 件 ” 按 钮 知 ， 系 统 弹出 “初始 条 件 
定义 ”对 话 框 。 

(2) 在 快照 下 拉 列表 中 选择 rspshetl 为 初始 位 置 条 件 ， 然 后 单 击 和 按钮 。 

(3) 在 速度 条 件 区 域 中 单 击 “定义 切 向 槽 速度 ”按钮 全 ， 选 取 图 5.3.2 所 示 的 槽 连接 为 
参考 对 象 ， 在 县: 文本 框 中 输入 值 100， 如 图 5.3.3 所 示 。 

(4) 单 击 | 前 下 








央 正 按钮 ， 完 成 初始 条 件 的 定义 。 
图 5.3.3 所 示 的 “初始 条 件 定义 ”对 话 框 中 部 分 选项 说 明 如 下 。 
@ 马 (定义 点 的 速度 ): 单 击 按钮 ， 可 以 选择 零件 中 的 一 个 点 或 顶点 为 参考 来 定义 
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线性 速度 ， 并 需要 在 蛋 文本 框 中 定义 速度 值 ， 在 万 问 区域 定义 速度 的 方向 ， 如 
图 5.3.4 所 示 。 

位 (定义 连接 轴 速 度 ): 单 击 按 钮 ， 可 以 选择 机 构 中 的 一 个 连接 定义 旋转 速度 或 
平移 速度 ， 并 需要 在 怪 文本 框 中 定义 速度 值 ， 

也 (定义 角速度 ): 单 击 按钮 ， 可 以 选择 机 构 中 的 一 个 主体 为 参考 来 定义 角速度 ， 
并 需要 在 强 文 本 框 中 定义 角速度 值 ， 在 方 辣 区 域 中 定义 角速度 的 参考 ， 

号 (定义 切 向 楷 速 度 ): 单 击 按钮 ， 可 以 选择 机 构 中 的 一 个 构 连 接 定义 从 动机 构 
点 相对 于 槽 曲线 的 初始 切 向 速度 , 在 方向 区 域 单 击 _ 情 辣 按钮 可 以 反 转 速度 方向 。 


-名 称 
InitCordl 

快照 
Sd] | Siapshotl 


速度 条 件 
Ef 切身 栈 束 度 1 


选取 此 横 连 接 





5.3.2 ”选取 参考 对 象 $.3.3 “初始 条 件 定 义 ” 对 话 框 


党 (用 速度 条 件 评估 模型 ); 单 击 该 按钮 ， 可 以 检测 机 构 模 型 中 的 冲突 ， 如 果 初 
始 条 件 设置 正确 ， 系 统 将 弹出 图 5.3.5 所 示 的 “速度 分 析 成 功 ” 对 话 框 。 在 使 用 初 
始 条 件 进行 分 析 前 ， 应 检查 其 正确 性 ， 保 证 初始 条 件 与 机 构 连 接 和 伺服 电动 机 不 
冲突 。 如 果 初 始 条 件 不 一 致 ， 系 统 将 弹出 错误 提示 对 话 框 。 

@ % (删除 突出 显示 的 条 件 ) 选择 一 个 速度 条 件 将 其 删除 。 
Step5. 定义 动态 分 析 。 
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(1) 选择 命令 。 单 击 “分析 ~ 区域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 ,党 ,， 系 统 弹出 “分 析 定义 ” 
对 话 框 。 

(2) 定义 分 析 类 型 。 在 | 彝 型 下拉 列表 中 选择 动 达 选项 。 

(3) 定义 图 形 显示 。 在 首选 项 选项 卡 的 持续 时 间 文本 框 中 输入 值 12， 在 | 同时 文本 框 中 输 
入 值 30。 

(4) 定义 初始 配置 。 在 初 囊 配置 区 域 中 选择 入 初 凤 条 件 状态 ; 单 选项 。 

(5) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 _ 已 行 四 按钮， 查看 机 构 的 运行 状 
况 。 





醒 
总 
方向 
定义 方向 
键 六 的 拓 量 
壬 量 
坐标 系 
”EE 速度 分 析 成 功 
x:|0o 加 速度 马 析 成 功 。 
7 Initcondl 是 有 薄 的 初始 订 件 。 
2 | | 确 定 
图 5.3.4 定义 点 的 速度 图 5.3.5 “速度 分 析 成 功 ” 对 话 框 


(6) 单 击 绚 焉 完成 运动 分 析 。 

Step6. 再 生 模型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 深信 区域 中 的 “重新 生成 ”按钮 污 ， 再 生 
机 构 模型 。 

Step7. 保存 机 构 模 型 。 





5.4 执行 电动 机 





执行 电动 机 用 于 同 机 构 中 定义 负 街 ， 为 机 构 的 动态 分 析 提 供 准 确 条 件 。 执 行 电动 机 一 
般 添 加 在 运动 轴 上 ， 通过 对 平移 轴 或 旋转 轴 施 加 负 丛 而 产生 运动 。 运 行动 态 和 和 静态 分 析 ， 
可 以 在 机 构 中 添加 执行 电动 机 ,执行 电 动机 就 是 用 一 个 力矩 来 张 动 电动 机 ,使 其 产生 运动 。 
这 个 力 卸 可 以 是 一 个 间 数 ， 也 可 以 是 变化 的 力 怎 。 添 加 的 执行 电动 机 必须 是 在 动态 、 静 态 、 
力 平 衡 分 析 中 才能 正常 运行 。 

在 机 构 功能 选项 卡 中 单 击 项 区 域 中 的 “执行 电动 机 ”按钮 溉 ， 系 统 弹出 图 5.4.1 
所 示 的 “执行 电动 机 定义 ”对 话 框 ， 在 该 对 话 框 中 可 以 定义 执行 电动 机 ， 执 行 电动 机 的 添 
加 方法 与 运动 轴 伺 服 电动 机 的 谎 加 方法 类 似 。 
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执行 电动 机 定义 





图 5.4.1 “执行 电动 机 定义 ”对 话 框 


5.5 弹 赞 


对 于 有 弹 蔷 的 机 构 的 仿 芮 ， 可 以 谎 加 一 个 “ 弹 时 ”连接 。 弹 蔷 在 被 拉 伸 或 压缩 时 产生 
弹力 ， 弹 力 的 大 小 与 弹 质 受 力 时 长 度 的 变化 有 天。 弹力 大 小 的 公 却 为 F=K* (X-U)。 其 中 
K 为 弹性 系数 ; UU 为 弹 咎 的 初始 长 度 。 单 位 依据 用 户 选择 的 单位 制 而 不 同 。 

弹 费 可 以 定义 在 连接 轴 上 ， 也 可 以 定义 在 两 点 之 间 。 定 义 的 弹 蔷 是 一 个 虚拟 的 连接 ， 
只 在 机 构 模 块 中 可 见 ， 在 装配 和 建 模 模块 中 不 显示 。 

下 面 举例 说 明定 义 弹 费 的 操作 过 程 。 在 图 5.5.1 所 示 的 模型 中 ,两 个 柱 形 元 件 通过 一 个 
“ 滑 块 ”连接 进行 装配 ， 平 移 轴 为 柱 体 的 中 心 轴 。 现 较 大 柱 体 固 定 ， 并 在 两 元 件 的 中 心 轴 
处 语 加 一 个 弹 千 ， 当 较 小 元 件 进行 上 下 往复 运动 时 ， 弹 千 的 长 度 将 因 受 力 产生 变化 。 


i 


5.5.1 机 构 模 型 
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Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di\creo3.16\work\ch05.05\， 打 开 文 件 Spring_asm.asm。 本 
Step2. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应 用 和 在原 功能 选项 卡 全 动 ” 区 域 中 的 “机 构 ” 按钮 。。。 
进入 机 构 模块 。 oo0 
Step3. 定义 弹簧 。 ee 
(1) 选择 命令 。 单 击 医 入 区 域 中 的 “弹簧 ” 按钮， 系统 弹出 图 5.5.2 所 示 的 “ 弹 仁 ” 。。。 
操控 板 。 。。。 


文件 -| | 机 向 | | 模 硬 ”分析 ”注释 ”草案 ”人体 模型 ”工具 ”视图 ”应 用 程序 框架 | 漠 驳 了 名 7 @@ 


十 | 下 [za 个 项 | 时 3000000|=| ya |=| 当前 500000c [om 33 Wa5. 00000C | =| mm -IleS 熙 ， 


5.5.2 “ 弹 竹 ”操控 板 


(2) 定义 弹 敌 类 型 。 在 操控 板 中 按 下 “延伸 /压缩 弹 得 ”按钮 二， 

(3) 选取 参考 对 象 。 在 操控 板 中 单 击 者 字 | 按钮 ， 按 住 Ctrl 键 ， 选 取 图 5.5.3 所 示 的 两 
个 基准 点 为 参考 对 象 。 

(4) 定义 弹 篮 直径 。 在 操控 板 中 单 击 _ 记 页 按钮 ， 选 中 其 中 的 喇 调整 图 标 直径 复 选 框 ， 
答 入 弹 答 的 直径 值 16， 单 位 为 mm。 

(5) 定义 弹 自 参数 。 在 操控 板 的 KR 文本 框 中 输入 弹 得 系数 30， 然 后 单 击 __ 关 按钮 ， 
将 机 构 中 平移 轴 的 位 置 值 设置 为 弹簧 的 长 度 ( 即 设置 U=45mm)， 此 时 弹 得 显示 如 图 5.5.4 
所 示 。 

(6) 单 击 操 控 板 中 的 半 按钮 ， 完 成 弹 得 的 定义 。 


选取 这 两 个 点 





图 5.5.3 ”选取 参考 对 象 图 $.5.4 定义 弹 黎 参数 


Step4. 定义 伺服 电动 机 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 插入 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 史 ， 系 统 弹 出 “伺服 电动 机 
定义 ”对 话 框 。 

(2) 选取 参考 对 象 。 选 取 图 5.5.5 所 示 的 连接 为 参考 对 象 。 

(3) 设置 轮廓 参数 。 单 击 “伺服 电动 机 定义 ”对 话 框 中 的 整 麻 选项 卡 ， 在 “定义 运动 
轴 设 置 ”按钮 好 右 侧 的 下 拉 列 表 中 选择 从 置 选项 ， 在 “ 模 ” 下 拉 列 表 中 选择 条 线 选项 ， 设 
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置 A=-22.5，B=0，C=67.5，T=2。 

(4) 单 击 对 话 框 中 的 | 六 定 ,按钮 ， 完 成 伺服 电动 机 的 定义 。 

Step5. 定义 机 构 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 “分析” 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 乌江 ,， 系 统 弹出 “分 析 定义 ” 
对 话 框 。 





选 此 连接 


图 5.5.5 ”选取 参考 对 象 


(2) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定义 ”对 话 框 中 的 瑟 行 外) | 按钮， 查看 机 构 的 运行 状 
况 ， 观 察 弹 答 的 长 度 变化 。 

(3) 完成 运动 分 析 。 单 击 ” ”确定 完成 运动 分 析 。 

Step6. 再 生 模型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 深信 区域 中 的 “重新 生成 ”按钮 瑟 ， 再 生 
机 构 模 型 。 

Step7. 保存 机 构 模 型 。 


5.6 阻 龙南 


Creo 运动 仿真 中 阻尼 人 右 的 概念 与 力学 中 的 阻尼 概念 有 所 不 同 ， 这 里 的 阻尼 堪 可 以 看 做 
一 种 负 耸 类型。 例如 在 液压 机 构 中 ， 可 使 用 阻尼 器 代表 减 慢 活 坚 运动 的 液体 粘性 力 。 阻 尼 
器 产生 的 力 会 消耗 运动 机 构 的 能 量 并 阻碍 其 运动 ， 阻 尼 力 始终 和 应 用 该 阻尼 器 的 图 元 的 速 
度 成 比例 ， 且 与 运动 方 同 相反 。 

在 机 构 功能 选项 卡 中 单 击 拍 和 区 域 中 的 “阻尼 器 ”按钮 党 ， 系 统 弹出 图 5.6.1 所 示 
的 “阻尼 右 ” 操 控 板 ， 在 该 操控 板 中 可 以 定义 阻尼 器。 机 构 中 的 连接 轴 、 点 以 及 檀 均 可 以 
作为 定义 阻尼 峰 的 参考 。 阻 尼 堪 的 定义 方法 与 弹 苇 的 定义 方法 类 似 ， 选 择 参 考 后 输入 阻尼 
系数 C 的 值 即 可 。 阻 尼 器 的 符号 如 图 5.6.2 所 示 。 

文件 -| | 机 构 | | 模型 ”分析 注释 演 染 人 体 模型 工具 ”视图 应 用 程序 框架 | | 奋 司 且 “了 几 包 -和 


=33 a nm 


沁 (2 | 2 个 项 El0. 100000 下 | N sec / mm = | 鸟 Sd ww 其 
页 区 的 基准 


军 





5.6.1 “阻尼 器 ”操控 板 


第 印章 设置 分 析 条 件 





需要 注意 的 是 ， 如 果 选 择 点 参考 来 定义 弹 得 和 阻尼 器 ， 选 择 的 点 必须 是 在 零件 建 模 环  。。。 
境 中 创建 的 ， 如 果 使 用 在 装配 环境 中 创建 的 参考 来 定义 弹 千 和 阻尼 堪 ， 在 机 构 仿 真 时 将 看 
不 见 仿真 效果 。 


图 5.6.2 ”定义 阻尼 器 


5.7 力 和 扭矩 





力 / 扭 官 一 般 用 来 模拟 机 构 运 动 的 外 部 环境 ， 在 机 构 中 施加 力 可 以 改变 机 构 的 运动 。 
Creo 运动 仿 芮 可 以 施加 的 力 或 扭矩 闫 型 有 “ 氮 力 ”“ 主 体 扭 符 ” 和 “ 点 对 点 力 ”等 。 

下 面 举例 说 明定 义 力 的 操作 过 程 。 在 本 章 第 5.2 小 市 中 ， 曾 举例 模拟 了 放 在 和 斜面 上 的 
滑 块 由 于 自身 重力 而 治 着 斜面 下 滑 的 过 程 。 现 假设 滑 块 处 于 斜面 底部 时 ， 在 滑 块 零件 上 某 
一 位 置 施加 一 个 平行 于 笠 面 的 点 力 ， 当 力 足 够 大 时 ， 滑 块 殉 服 重 力 与 摩 探 的 影响 将 沿 笠 面 
向 上 运动 。 

Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di\creo3.16\work\ch05.07\， 打 开 文 件 gra_asm.asm。 

Step2. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应 用 在 订 功能 选项 卡 “到 动 ”区域 中 的 “机 构 ” 按钮 号 ;， 
进入 机 构 模 块 。 

说 明 : 在 该 机 构 中 ， 摩 擦 、 重 力 与 初始 条 件 均 已 定义 完毕 。 

Step3. 在 滑 块 中 添加 一 个 点 力 。 

(1) 选择 命令 。 在 机 构 功能 选项 卡 中 单 击 丘 和 区 域 中 的 “ 力 / 扭 矩 ”按钮 中 ， 系 统 
弹出 图 5.7.1 所 示 的 “ 力 或 扭 怎 定义 ”对 话 杠 。 

(2) 定义 力 的 类 型 。 在 基本 下 拉 列 表 中 选择 号 了 选项 。 

(3) 定义 力 的 位 置 参考 。 在 机 构 中 选择 图 5.7.2 所 示 的 点 为 力 的 位 置 参考 。 

图 5.7.1 所 示 的 “ 力 /扭矩 定义 ”对 话 框 夺 合 下 拉 列 表 中 部 分 选项 说 明 如 下 。 

@ 中]: 选取 机 构 中 元 件 上 的 一 个 点 或 顶点 定义 力 ， 需 要 指定 力 的 方向 。 

@ 主导 所 得 : 选取 机 构 中 的 元 件 指定 扭矩 ， 该 扭矩 将 通过 元 件 的 质心 。 

@ 中 对 呈 汪 : 选取 机 构 中 不 同 元 件 中 的 两 个 点 定义 力 ， 该 力 在 反 向 作用 上 相等 。 如 果 

定义 的 力 为 正 值 ， 该 力 将 相对 指向 两 点 中 间 ; 如 果 定 义 的 力 为 负 值 ， 该 力 将 相对 


远离 两 点 。 
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名 称 
ForceTorguel 
类 型 
民力 
点 或 丙 呈 一 
导 “|| SLIDE: 边 末 庙 
加 选 此 边线 为 方 同 参 考 
常 里 。 
- 军 旦 


[4 了 7 
图 形 
= 


和 在 单 捉 图 形 中 





选 此 点 为 位 置 参考 


5.7.1 选取 参考 对 象 5.7.2 ”选取 参考 对 象 


(4) 定义 力 的 大 小 。 在 印 数 下 拉 列 表 中 选择 富 量 选项 ， 在 案 旦 文本 框 中 输入 值 4.7， 
单 击 图 形 按钮  ， 系 统 弹出 图 5.7.3 所 示 的 “图 形 工具 ”对 话 框 。 该 对 话 框 中 显示 力 /扭矩 
轮廓 图 。 

(5) 定义 力 的 方向 。 在 对 话 框 中 单 击 方 自 选项 卡 ， 系 统 显示 图 5.7.4 所 示 的 方向 定义 
界面 ; 在 定 匀 广 自 下 拉 列 表 中 选择 走 沿 ， 曲 戌 或 轴 选项 ， 然 后 选择 图 5.7.2 所 示 的 边线 为 力 的 方 
向 参考 ， 单 击 _ 妇 自 按钮 使 力 的 方向 如 图 5.7.5 所 示 。 


图 形 工 且 
底 忻 {F} 视图 (YY 格式 (RER) 





ForceTorauel 

类 型 

呈 罗 

点 或 砚 点 

本 || SLIDE: 边 未 庙 
模 ” 方 回 

定 愉 方 回 

直 苏 、 曲 野 或 灿 
直 边 、 曲 续 或 砷 
了 | BasE- 边 


为 可 芋 效 让 四 


站 .00 1090 写 .00 900 二 90 0 
时 间 Set) 


Fortelorgus! 





选择 杖 况 ... 
5.7.3 ” “图形 工具 ”对 话 框 $.7.4 方向 定义 界面 
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图 5.7.5 ”定义 方向 


5.7.4 所 示 的 五 月 选项 卡 中 部 分 选项 说 明 如 下 。 


@ 证 “的 过 旦 : 选取 一 个 坐标 系 并 通过 该 坐标 系 的 坐标 轴 和 拓 量 来 定义 方向 ， 默 认 的 坐 
标 系 是 机 构 的 WCS， 如 图 5.7.6 所 示 。 
县 过、 曲 尝 到 外 : 选取 机 构 中 元 件 的 直 边 、 曲 线 或 轴线 来 定义 方向 。 
中 到 所 : 选取 机 构 中 元 件 上 的 两 个 点 来 定义 方向 ， 有 具体 方向 为 所 选择 的 第 1 点 指向 


第 2 上 点， 如 图 5.7.7 所 示 。 


各 方向 
定 穴 方 疝 御 方向 
键 上 的 丢 量 可 宕 匀 方 身 
壬 量 点 到 点 v 
坐标 系 二 
Rwcs 点 或 顶点 
下 耻 |SLITE :过 末端 
点 或 顶点 
TY 上 和 1SLIIE :过 未 端 
ll 掺 壬 
方 癌 相 对 于 方 同 相对 于 
号 | 基础 名 主人 性 昼 ) 基础 中 主 慎 
图 5.7.6 “键入 的 矢量 ”界面 图 5.7.7 “点 到 点 ”界面 


(6) 单 击 对 话 框 中 的 





J 


”按钮 ， 完 成 力 的 定义 。 


Step4. 定义 动态 分 析 。 


(1) 选择 命令 。 单 击 妆 析 ~ 


对 话 框 。 


(2) 定义 分 析 类 型 。 


(3) 定义 图 形 显 示 。 


输入 值 50。 


(4) 定义 初始 配置 。 
(5) 定义 外 部 载 何 。 


一 …… 人 一 一 


(6) 运行 运动 分 析 。 


区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 党， 系统 弹出 “分 析 定 义 ” 





在 业 型 下拉 列 表 中 选择 动态 选项 。 
在 首选 项 选项 卡 的 持续 时 间 文本 框 中 输入 值 1.5， 在 鹿 





里 文本 框 中 





初 如 配置 [x 域 中 选择 入 初始 条 伸 状 柱 ; 单 选 项 。 
单 击 外 部 载 背 选项 卡 ， 选 中 嘻 启用 所 有 摩擦 和 [Yi 启用 重力 复 选 框 。 
单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 _ 至 行 () 按钮 ， 查 看 机 构 的 运行 状 
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况 ， 此 时 滑 块 的 位 置 如 图 5.7.8 所 示 。 
(7) 单 击 导 靖 定 完成 运动 分 析 。 





图 5.7.8 滑 块 位 置 《一 ) 


Step5. 再 生 模型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 * 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 验 ， 再 生 
机 构 模 型 。 
Step6. 保存 机 构 模 型 。 
说 明 : 
@ 如果 在 图 5.7.9 所 示 的 机 构 树 中 右 击 力 / 捏 矩 节 点 ForceTorqusl (GRA_A5M) ,选择 要 命令， 
在 “ 力 /扭矩 定义 ”对 话 框 中 将 力 的 大 小 修改 为 4.5， 然 后 再 运行 机 构 动 态 分 析 ， 
可 以 观察 到 由 于 施加 力 的 变 小 ， 滑 块 的 位 移 也 变 小 (图 5.7.10 )。 


了 机 构 桂 

这 机 械 

kk |] 主导 
上 重心 

> 人 连接 

分 电 动机 
计 弹 敌 
好 阻尼 器 
凑 衬 套 载 荷 

修志 / 扭 距 
用 Lm ForceTorguel roRA ES 

kb 习 用 初 如 条件 
乓 终止 条 件 

bp 光 分 析 

be 国 回放 


5.7.9 ”机 构 树 图 5.7.10 ” 滑 块 位 置 (二 ) 





@ 如 果 将 力 的 大 小 改 为 3， 可 以 观察 到 由 于 推力 不 够 ， 滑 块 不 会 向 上 移动 . 
@ 如 果 将 力 的 大 小 改 为 0.3， 可 以 观 罕 到 由 于 重力 的 作用 ， 滑 块 依然 会 向 下 滑动 . 


第 ( 命 章 定义 和 进行 各 种 机 构 分 析 








定义 和 进行 各 种 机 构 分 析 





4 Creo 运动 仿真 除了 能 够 模拟 机 构 的 运行 状况 外 ， 还 能 对 机 构 进 行 运动 
学 和 动力 学 仿真 分 析 。 系 统 支 持 的 分 析 类 型 有 位 置 分 析 、 运 动 分 析 、 动 态 分 析 、 静 态 分 析 
和 力 平衡 分 析 。 本 划 主 要 介绍 各 种 分 析 类 型 的 一 般 操 作 方 法 ， 主 要 包括 以 下 内 容 。 

@ 机构 分 析 的 类 型 

@ 位 置 分 析 

@ 运动 学 分 析 

@ 动态 分 析 

@ 力 平 衡 分 析 

@ 结果 分 析 


6.1 机 构 分 析 的 类 型 


当 机 构 模型 创建 完成 并 定义 伺服 电动 机 后 , 便 可 以 对 机 构 进 行 分 析 。 定义 机 构 分 析 时 ， 
可 以 根据 机 构 的 实际 运行 状况 ， 添 加 电动 机 、 力 /扭矩 、 重 力 和 摩擦 等 分 析 条 件 。 如 果 只 是 
单纯 地 模拟 机 构 运行 状况 、 分 析 机 构 运动 时 的 干涉 ， 一 般 的 位 置 分 析 即 可 达到 目的 。 但 是 
当 需 要 分 析 研 究 机 构 中 的 速度 、 加 速度 ， 静 负荷 以 及 其 他 力学 对 象 时 ， 就 需要 进行 运动 分 
析 、 动 态 分 析 、 静 态 分 析 和 力 平衡 分 析 。 对 于 一 个 机 构 ， 可 以 建立 多 组 分 析 ， 每 组 分 析 可 
以 使 用 不 同 的 伺服 电动 机 和 分 析 环 境 ， 分 析 结 果 也 能 单独 保存 。 如 果 不 同 的 分 析 涉及 不 同 
的 机 构 主 体 ， 可 以 将 当前 分 析 中 无 用 的 主体 锁定 ， 不 需要 建立 单独 的 机 构 模 型。 
单 击 “ 光 折 = 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 .党 ,， 系 统 弹出 图 6.1.1 所 示 的 “分 析 定义 ” 
对 话 框 。 下 面 简要 说 明 各 种 分 析 类 型 的 应 用 。 
@ 位 置 : 使 用 位 置 分 析 模 拟 机 构 的 运动 ， 可 以 记录 在 机 构 中 所 有 连接 的 约束 下 各 元 
件 的 位 置 数据 ， 分 析 时 可 以 不 考虑 重力 、 质 量 和 摩擦 等 因素 ， 因 此 只 要 元 件 连接 
正确 ， 并 定义 伺服 电动 机 便 可 以 进行 位 置 分 析 。 位 置 分 析 可 以 研究 机 构 中 的 元 件 
随时 间 而 运动 的 位 置 、 元 件 干 涉 和 机 构 运 动 的 轨迹 曲线 。 
@ 运动 学 :使 用 运动 学 分 析 模拟 机 构 的 运动 ， 可 以 是 使 用 具有 特定 轮 廊 ， 并 产生 有 
限 加 速度 的 伺服 电动 机 。 同 位 置 分 析 一 样 ， 机 构 中 的 弹簧 、 阻 尼 器 、 重 力 、 力 / 捏 
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和 矩 以 及 执行 电动 机 等 均 不 会 影响 运动 分 析 。 运 动 分 析 除了 可 以 研究 机 构 中 的 元 件 
随时 间 而 运动 的 位 置 、 元 件 干 涉 和 机 构 运 动 的 轨迹 曲线 外 ， 还 能 研究 机 构 中 的 速 
度 和 加 速度 参数 。 

动态 : 使 用 动态 分 析 可 研究 作用 于 机 构 中 各 主体 上 的 惯性 力 、 重 力 和 外 力 之 间 的 
关系 。 

静态 : 使 用 静态 分 析 可 研究 作用 在 已 达到 平衡 状态 的 主体 上 的 力 。 

力 平衡 : 力 平 衡 分 析 是 一 种 逆向 的 静态 分 析 。 在 力 平衡 分 析 中 ， 是 从 具体 的 静态 
形态 获得 所 施加 的 作用 力 ， 而 在 静态 分 析 中 ， 是 向 机 构 施 加 力 来 获得 静态 形态 。 





上 仇人 NN 
分 析 定 尖 xX 
名 称 
MnalvsisDefinitionl 
类 型 
| 吨 计 守 而 位 置 
十 动 字 
首选 项 电动 机 
图 形 显示 人 
力 平 衡 
开始 时 间 0 
终止 时 间 10 as 
帧 狼 101 
帧 鼎 10 
最 小 间 隅 0.1 
议定 的 图 元 
二 XX 
ie 
局 用 
初 共 配置 
号) 当前 
区 1 快照 : 
运行 可 确定 | 取消 


图 6.1.1 “分 析 定 义 ” 对 话 框 
对 于 不 同 的 分 析 类 型 ， 还 需要 和 Creo 运动 仿真 中 的 “测量 ”工具 配合 使 用 ， 才 能 达到 
具体 的 分 析 目 的 。 表 6.1.1 显示 了 不 同 的 分 析 类 型 文 持 的 测量 对 象 。 在 进行 机 构 分 析 之 前 ， 
要 根据 当前 的 测量 研究 对 象 ， 选 取 正 确 的 分 析 类 型 ， 否 则 可 能 达 不 到 分 析 的 目的 。 例 如 要 
分 析 菏 元 件 的 速度 和 加 速度 ， 应 选择 “运动 学 ”类 型 ， 如 果 选 择 “ 位 置 ”类 型 将 无 法 显示 
分 析 结 果 。 
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表 6.1.1 分 析 类 型 与 测量 对 象 对 照 表 





分 析 类 型 文 持 的 分 析 对 象 
位 置 位 移 、 距 离 、 目 由 度 、 约 束 见 余 、 时 间 、 主 体 角 加 速度 
位 移 、 速 度 、 加 速度 、 距 离 、 目 由 度 、 约 束 见 余 、 时 间 、 主 体 方 同 、 
运动 学 
主体 角速度 、 主 体 角 加 速度 
动态 除 测 力 计 外 的 所 有 类 型 的 力 
静态 位 移 、 连 接 反 作用 、 静 载 千 、 系 统 测量 对 象 、 主 体 训 量 对 象 
力 平衡 位 移 、 连 接 反 作用 、 静 载 荷 、 测 力 计 、 系 统 测 量 对 象 、 主 体 测 量 对 象 


6.2 位 置 分 析 


位 置 分 析 可 以 分 析 机 构 中 的 位 移 、 距 离 、 目 由 度 、 约 束 见 余 、 时 间 和 主体 角 加 速度 等 
参数 。 关 于 位 置 分 析 的 创建 方法 ， 前 文中 已 有 实例 进行 了 介绍 ， 本 市 主要 说 明 使 用 位 置 分 
析 分 析 机 构 中 的 位 移 的 操作 过 程 。 

在 前 文中 ,已 对 图 6.2.1 所 示 的 平行 手 升 机 构 进行 了 组 友和 伺服 电动 机 的 定义 〈 参 看 本 
书 第 4 章 第 4.4 小 市 的 有 关内 容 )， 如 末 要 分 析 在 机 构 运 行 的 过 程 中 ， 工 作 台 相对 于 框架 发 
部 的 提升 融 度 变化 ， 则 雷 要 进行 位 置 分 析 ， 并 进行 结果 测量 。 下 面 说 明 其 操作 过 程 。 




















工作 台 (table) 






, 气动 系统 (pneumatic ) 


框架 (frame) 


销 轴 (pin) 一 


连 杆 (rod) ee 


图 6.2.1 平行 提升 机 构 


Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di\creo3.16\work\ch06.02， 打 开 文 件 parallel_mech.asm。 

Step2. 创建 测量 对 象 。 

(1) 选择 命令 。 选择 分 析 功能 选项 卡 站 * 区 域 中 的 “测量 ” 按钮 乡 ， 系 统 弹出 “ 测 
量 : 汇总 ”对 话 框 ， 单 击 其 中 的 “距离 按钮， 展开“ 测量 : 距离 ”对 话 框 ， 如 图 6.2.2 
所 示 。 

(2) 选取 测量 对 象 。 投 住 Ctrl 键 ， 选取 图 6.2.3 所 示 工 作 台 的 上 表面 和 框架 底面 为 测量 
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铀 量 : 距离 
OACO 国 
分 折 
加 设置 
熏 考 
曲面 :F6( 扫 描 _1): 
曲面 :FE51 拉 伸 _1) : 


投影 : | 。 单 击 此 处 添加 项 
口 测 里 最 大 距离 


四 结果 


其 考 
所 有 蕉 考 








图 6.2.2 “测量 : 距离 ”对 话 框 图 6.2.3 ”选取 测量 对 象 


(3) 保存 测量 结果 。 在 “测量 : 距离 ”对 话 框 中 单 击 回 " 按钮， 选中 回 生成 特征 单 选项 
(图 6.2.4)， 然 后 单 击 ” 确定 “| 按 包 。 

(4) 关闭 “测量 ; 距离 ”对 话 框 。 

(5) 在 装配 模型 树 界面 中 选择 站 ” 下 村 过 广 器 到 命令， 选中 “显示 ”选项 组 下 
的 加 将 年 复 选 框 ， 然 后 单 击 按钮 ， 这 样 测量 特征 会 在 模型 树 中 显示 (图 6.2.5)。 








此 
一 N 





于 
[可 OROD,.PRT 
wk [9gPIN,PRT 
便 ) 生成 特征 k 问 oRoD,.PRT 
站 保 站 革 析 EE Bl OROD,.PRT 
EE Bl OROD,PRT 
名 称 WEAMSURE_ ITSTANCE 1 * 国 BTABLE.PRT 
确定 职 销 WMEASURE CISTAWCE 1 
不 在 此 质 .*. 
6.2.4 “保存 ”界面 6.2.5 模型 树 


Step3. 进入 机 构 模块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 运动 ”区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 *， 
进入 机 构 模 块 。 

Step4. 定义 机 构 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 “ 光 拆 ~ 区域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 , 营 ， 系 统 弹出 “分 析 定义 ” 
对 话 框 。 

(2) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定义 ”对 话 框 中 的 _ 亚 行 外) | 按钮， 查看 机 构 的 运行 状 
况 ， 可 以 发 现在 10s 内 ， 机 构 完 成 2 次 提升 和 下 降 运 动 。 
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(3) 完成 运动 分 析 。 单 击 目 二 靖 定 .完成 运动 分 析 。 
Step5. 定义 测量 





(1) 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 分 析 ~ ”区域 中 的 “测量 ”按钮 式 ， 系 统 弹 。。。 
出 图 6.2.6 所 示 的 “测量 结果 ”对 话 框 。 二 
(2) 选取 测量 名 称 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 列表 中 选择 IERSUELISTCELILIISTAEE 。 。o。 


(3) 选取 运动 结果 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 “结果 集 ” 中 ,选择 国 ES 。 。%。 

(4) 绘制 测量 图 形 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 顶部 单 击 | 掖 钮 ， 系 统 便 开始 测量 ， 并 

绘制 测量 的 结果 图 ， 如 图 6.2.7 所 示 。 该 图 反映 在 分 析 团 aysi5DaBmitisal 中 ， 工 作 台 相对 
于 框架 底部 的 距离 与 时 间 的 关系 ， 此 图 形 可 打印 或 保存 。 


测量 壮 果 站 
同时 

图 形 类 型 

测量 对 时 间 

测量 图 形 工具 -x| 
| | 名称 值 交 性 (E) 视图 (WY 万 式 十 ) 

ESURE DISTANCE 1 DISTANCE 193.6229| | | | ee 

2 rN 

省 AnoalysisDefinitionl hy 
: EB 

人 


| 必 惠 汉 制 现 量 图 形 








dG. 0 
结果 集 于 

RS Ts0.00 

hinalrsisDefinitionl 

500.00 

pi 

zo. gD 

[ei 

TT 
Pralysisbel inidionl:: HCASURE PISTANGE I DISTANGE 
天 图 选择 状况 . 
6.2.6 “测量 结果 ”对 话 框 6.2.7 “图 形 工 具 ” 对 话 框 


6.3 ”运动 学 分 析 
运动 学 分 析 可 以 分 析 机 构 中 的 位 移 、 速 度 、 加 速度 、 距 离 、 自 由 度 、 约 束 见 余 、 时 间 、 


主体 方向 、 主 体 角 速度 、 主 体 角 加 速度 等 。 运 动 分 析 可 以 模拟 机 构 的 运动 ， 满 足 任何 伺服 
电动 机 轮廓 和 任何 连接 、 吓 轮 或 次 轮 连 接 的 要 求 。 但 是 运动 分 析 不 考 碟 任何 质量 和 受 力 情 
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况 。 因 此 ， 任 何 载荷 或 执行 电动 机 在 运动 学 分 析 中 将 不 起 作用 ， 也 不 必 为 机 构 指 定 质量 属 
性 。 同 时 模型 中 的 弹簧 、 阻 尼 器 、 重 力 、 力 /力矩 以 及 执行 电动 机 等 ， 也 不 会 影响 运动 分 析 。 

在 本 章 第 6.2 节 所 介绍 的 机 构 模 型 中 ， 对 工作 台 的 提升 高 度 进行 了 分 析 ， 如 果 要 分 析 
在 机 构 运行 的 过 程 中 ， 工 作 台 的 提升 速度 变化 ， 则 需要 进行 运动 学 分 析 ， 而 位 置 分 析 将 达 
不 到 分 析 目的 。 下 面 说 明 其 操作 过 程 。 

Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di\creo3.16\work\ch06.03， 打 开 文 件 parallel _mech.asm。 

Step2. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 运动 ”区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 *， 
进入 机 构 模 块 。 

Step3. 定义 机 构 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 分析” 区域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 ,党 ， 系 统 弹出 “分 析 定义 ” 
对 话 框 。 

(2) 定义 分 析 类 型 。 在 区 到 下 拉 列 表 中 选择 运动 学 选项 。 

(3) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 _ 玻 行 四 按钮 ， 查 看 机 构 的 运行 状 

， 可 以 发 现在 10s 内 ， 机 构 完 成 2 次 提升 和 下 降 运 动 。 

0 

Step4. 定义 测量 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 分析” 区 域 中 的 “测量 ” 按 馈 并， 系统 弹出 
“测量 结果 ”对 话 框 。 

(2) 新 建 一 个 测量 。 单 击 口 按钮 ， 系 统 弹 出 图 6.3.1 所 示 的 “测量 定义 ”对 话 框 ， 在 
该 对 话 框 中 进行 下 列 操作 : 








测 里 定义 x | 


类 型 

速度 seh 
外 或 丘 动 得 

全” | IaBLE: 边 未 庙 模 

举 标 承 Y 当 且 
RR | Cs Z 分 及 
分 里 

i 分 量 

评估 方法 
每 个 时 间 步 长 





应 用 (| | 稀 定 “| 取消 


图 6.3.1 “测量 定义 ”对 话 框 








Q@ 输入 测量 名 称 ， 或 采用 默认 名 。 
@) 选择 测量 类 型 。 在 : 莹 型 = 下 拉 列表 中 选择 速度 选项 。 
@) 选取 参考 点 。 选 取 图 6.3.2 所 示 的 点 为 测量 参考 点 。 





选取 此 点 





图 6.3.2” 选取 参考 点 


由 选取 测量 参考 坐标 系 。 本 例 采 用 默认 的 坐标 系 WCS 〈 注 : 如 果 选 取 一 个 连接 轴 作 
为 测量 目标 ， 就 无 需 参 考 坐标 系 )。 

@ 选取 测量 的 矢量 方向 。 在 绚 量 = 下 拉 列表 中 选择 医生 中 此 时 在 模型 上 可 观察 到 一 个 
很 大 的 粉红 色 箭 头 指 向 坐标 系 的 了 Y 轴 【图 6.3.3)。 

@ 选取 评估 方法 。 在 : 评 他 方法 下 拉 列 表 中 选择 lhlEas 

@ 单 击 “ 测 量 定 义 ” 对 话 框 中 的 确定 | 按钮， 系统 立即 将 measurel 添加 到 “测量 
结果 ”对 话 框 的 列表 中 (图 6.3.4)。 
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图 6.3.3 矢量 方向 图 6.3.4 “测量 结果 ”对 话 框 
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(3) 选取 测量 名 称 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 列表 中 选择 ssal，。 

(4) 选取 运动 结果 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 “结果 集 ” 中 ,选择 国 nalysisDetinition? 。 

(5) 绘制 测量 图 形 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 顶部 单 击 医 较 钮 ， 系 统 便 开 始 测量 ， 并 
绘制 测量 的 结果 图 ， 如 图 6.3.5 所 示 。 该 图 反映 在 运动 学 分 析 国 扣 aysisnefinitiea 中 ， 工 作 
台 相 对 于 WCS 的 立轴 的 速度 〈 即 工作 台 的 提升 速度 ) 与 时 间 的 关系 。 








图 形 工具 - 品 x| 
变 忻 {F》} 视图 (¥) 格式 () 


et Eh Fr Ie Sl 


AnalysisDefinrt en (wt i 





dag dn pe 5.0 0 


起 站 可 二 基本 开间 区 让 | 下 二 于 放生 下 :measyetl Imm ve 





| 选择 枯 品 … 
6.3.5 “图 形 工具 ”对 话 框 


6.4 动态 分 析 


动态 分 析 可 以 分 析 机 构 中 除 测 力 计 外 的 所 有 类 型 的 力 , 与 运动 学 分 析 和 位 置 分 析 相 比 ， 
动态 分 析 可 以 在 分 析 时 局 动 外 部 载荷 ， 考 虑 重力 、 摩 探 、 力 和 扭 定 等 因 系 ， 研 究 机 构 运 动 
时 的 受 力 情况 和 力 与 力 之 间 的 关系 。 

下 面 举例 说 明定 义 动态 分 析 的 操作 过 程 。 图 6.4.1 所 示 的 机 构 模 型 将 模拟 深 简 在 叶 槽 中 
从 高 位 落下 的 过 程 。 在 该 机 构 中 ， 滚 人 简 受 到 目 映 重力 的 作用 从 高 位 落下 ， 但 由 于 能 量 损失 
和 摩擦 最 终 停止 运动 , 机 构 中 的 能 量 损失 和 摩擦 分 别 用 槽 连接 的 恢复 系数 和 阻尼 器 来 定义 。 

Stepl. 将 工作 目录 设置 至 D:\creo3.16\work\ch06.04\。 

Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 将 其 命名 为 dynamic_asm， 选取-_asm_desi 本 模板。 

Step3. 引入 第 一 个 元 件 base.prt， 并 使 用 皮 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 二 个 元 件 slide.prt， 并 将 其 调整 到 图 6.4.1 所 示 的 位 置 。 

Step5. 创建 槽 连接 。 














(1) 在 连接 列表 中 选取 总 往 选 项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 茧 置 选项 卡 。 


> 


直线 上 的 点; 选 
取 此 点 和 曲线 


‘ 
4 
La 








到 


图 6.4.1 创建 权 (Solt) 连接 





(2) 定义 “直线 上 的 点 ”约束 。 选 取 图 6.4.1 所 示 的 点 (基准 点 PNT0) 和 曲线 为 约束 
参考 ， 此 时 履 置 界面 如 图 6.4.2 所 示 。 








状况 


图 6.4.2 “放置 ”界面 


(3) 设置 位 置 参 数 。 在 ' 误 置 界面 单 击 “Solt” 字符 〈 即 槽 连接 的 运动 轴 ， 单 击 之 后 显 
示 为 区 身 )， 在 右 侧 莫 前 三 色 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 键 确认 ; 单 击 六， 
按钮 ， 然 后 选中 咖 自用 重新 生成 值 复 选 框 ， 此 时 误 置 界面 如 图 6.4.3 所 示 。 


加 Correctior l 旧 章 ) 
直线 上 的 点 


选择 装配 委 和 参考 


FW 自用 重新 生成 什 
[] 最 小 限制 万 项 
[| 最 权限 制 Ea 


| 动态 尾 性 ?> | 





图 6.4.3 “放置 ”界面 


(4) 设置 恢复 系数 。 在 | 误 置 界面 右 侧 单 击 | 动态 必 性 >> | 按钮 ， 选 中 加 恢复 系 油 复 选 
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。o。。 框 , 在 吕 文 本 框 中 输入 恢复 系数 0.9， 按 Enter 键 确认 ， 此 时 站 喜 界面 如 图 6.4.4 所 示 。 


eee 是 Comection_l1 ( 情 ) MY 恢 复 系 数 


ee 直线 上 的 点 
@@@ 模 轴 名 = 口 . 乌 理 


eee 选择 装配 委 和 参考 [|L | 启用 摩擦 


@@ @ _ 
@ee® 由 [ornmnection 2 (平面 ] 


Mt = 0.0 


< 动 硅 尾 性 
新 建 集 


6.4.4 “放置 ”界面 


Step6. 创建 平面 连接 。 

(1) 在 但 埋 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ” 字 符 ， 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 
列表 中 选择 由 平面 选项 。 

(2) 定义 “平面 ”约束 。 在 模型 树 中 分 别 选 取 base 和 slide 中 的 TOP 基准 平面 为 约束 
参考 ， 此 时 总 豆 界面 如 图 6.4.5 所 示 。 


由 Conmnection 1 中 章 ) 她 束 已 局 用 
局 Cornmnection ?2 [平面 ) ee 
让 平面 约束 类 型 


0 SLIDE: TOP:F2 ( 茜 准 平面 ; 于 人 v 
6 BASE:TOF :72 ( 蔡 准 平面 ) 坊 移 


D 平 藉 轴 1 0.00 请 疝 
轧 平移 轴 2 
驴 旋转 轴 

状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 6.4.5 “放置 ”界面 





(3) 单 击 操控 板 中 的 畦 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 

Step7. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 运动 ”区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 *， 
进入 机 构 模 块 。 

Step8. 设置 初始 位 置 。 

(1) 选择 拖 动 命令 。 单 击 运动 ”区 域 中 的 “ 拖 动 元 件 ” 按钮 锅 ， 系 统 弹 出 “ 拖 动 ”对 
话 框 。 

(2) 记录 快照 1。 单 击 对 话 框 当 前 快 盟 区 域 中 的 莒 按钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 1 
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(Snapshotl1 )。 
(3) 单 击 | 闫 图 按钮， 关闭 “ 拖 动 ”对 话 框 。 
Step9. 设置 初始 条 件 。 
(1) 选择 命令 。 单 击 属性 和 条 件 区 域 中 的 “初始 条 件 ”按钮 加 ， 系 统 弹 出 “初始 条 件 。ss 
定义 ”对 话 框 。 时 
(2) 在 块 盟 下 拉 列 表 中 选择 tpshotl 为 初始 位 置 条 件 ， 然 后 单 击 近 按钮 。 ds 
(3) 单 击 | 苑 定 _ 按钮 ， 完 成 初始 条 件 的 定义 。 
Step10. 设置 重力 。 
(1) 选择 命令 。 单 击 尾 性 和 条 件 区 域 中 的 “重力 ”按钮 此 ， 系 统 弹出 “重力 ”对 话 框 。 
(2) 设置 重力 方向 。 在 方向 区域 中 设置 X=0，Y=0， Z=1， 分 别 按 Enter 键 确认 ， 此 
时 重力 方向 如 图 6.4.6 所 示 。 
(3) 单 击 _ 确定 按钮 ， 完 成 重力 的 设置 。 











6.4.6 ”重力 方向 


Step11. 定义 质量 属性 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 属性 和 条 件 区 域 中 的 “质量 属性 ”按钮 A 地， 系统 弹出 “质量 属性 ” 
对 话 框 。 

(2) 选择 参考 类 型 。 在 参考 类 型 下 拉 列 表 中 选择 装 可 选项。 

(3) 选取 参考 对 象 。 在 机 构 上 单 击 选取 整个 装配 为 参考 。 

(4) 定义 密度 。 在 定义 尾 性 下 拉 列 表 中 选择 密度 选项 ， 在 文本 框 中 输入 密度 值 7.85e-09， 
按 Enter 键 人 确认 。 

(5) 单 击 | 斑 定 ,按钮 ， 完 成 质量 属性 的 定义 。 

Step12. 定义 阻尼 项。 

(1) 选择 命令 。 单 击 畏 和 区 域 中 的 “阻尼 器 ”按钮 党 ， 系 统 弹出 “阻尼 器 ”操控 板 。 

(2) 定义 阻尼 器 类 型 。 在 操控 板 中 按 下 “阻尼 器 平移 运动 ”按钮 。 

(3) 选取 参考 对 象 。 在 操控 板 中 单 击 _ 过 按钮， 选取 机 构 中 的 槽 连接 为 参考 对 象 。 

(4) 定义 阻尼 器 参数 。 在 操控 板 的 上 文本 框 中 输入 阻尼 器 系数 值 0.004。 
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eee (5) 单 击 操控 板 中 的 等 按钮 ， 完 成 阻尼 器 的 定义 。 


xd Step13. 定义 动态 分 析 。 
(1) 选择 命令 。 单 击 分析 ”区域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 . 沉 ， 系 统 弹 出 “分 析 定 义 ” 
se 对 汪 展 。 
。。。 (2) 定义 分 析 类 型 。 在 区 国 下 拉 列表 中 选择 一 要 选项， 
pd (3) 定义 图 形 显示 。 在 首选 项 选项 卡 的 持续 时 间 文本 框 中 输入 值 20， 在 同时 文本 框 中 输 
入 值 5。 

(4) 定义 初始 配置 。 在 面 欧 配 置 区 域 中 选择 回 初 只 条 件 状态 : 单 选项 。 

(5) 定义 外 部 载荷 。 单 击 外 部 声 背 选项 卡 ， 选 中 [9 自用 所 有 摩擦 和 [启用 重力 复 选 框 。 


(6) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定义 ”对 话 框 中 的 _ 亚 行凶 ) 按钮， 查看 机 构 的 运行 状况 。 

(7) 单 击 二 请 定 “完成 运动 分 析 。 

Step14. 再 生 模 型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 * 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 疼 ， 再 生 
机 构 模 型 。 

Step15. 保存 机 构 模 型 。 








6.5 静态 分 析 


静态 分 析 主 要 分 析 机 构 达 到 平衡 状态 时 的 受 为 状况 。 当 机 构 受 到 重力 和 其 他 载 谷 的 作 
用 时 ， 使 用 静态 分 析 可 以 快速 地 得 到 机 构 的 平衡 状态 。 由 于 在 进行 静态 分 析 时 系统 不 考 丰 
速度 ， 静 态 分 析 能 比 动 态 分 析 更 快 地 分 析出 机 构 的 平衡 状态 。 运 行 静 态 分 析 时 ， 系 统 会 显 
示 加 速度 欠 代 图 形 ， 蛙 示 机 构 的 最 大 加 速度 ,在 分 析 过 程 中 模型 位 置 和 图 形 都 会 及 生变 化 。 
当 机 构 达到 平衡 状态 时 ， 图 形 中 的 最 大 加 速度 将 显示 为 0。 

下 面 举 例 说 明定 义 静 态 分析 的 操作 过 程 。 在 图 6.5.1 所 示 的 机 构 中 ,首先 使 模拟 机 构 处 
于 空 载 状态 下 ， 其 目 身 重力 和 弹 千 的 影响 达到 平衡 状态， 然后 再 施加 一 个 点 力 载 傈 ， 模 拟 
机 构 在 有 载 集 的 情况 下 达到 平衡 状态 。 


NTI 





6.5.1 机 构 模型 
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Stepl. 将 工作 目录 设置 至 D:\creo3.16\work\ch06.05\。 
® 
Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 Static_asm， 选 取 攻 ES E 俩 析 。 et 





Step3. 引入 第 一 个 元 件 base.prt， 并 使 用 刁 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 。 。 
Step4. 引入 第 二 个 元 件 rod.prt， 并 将 其 调整 到 图 6.5.1 所 示 的 位 置 。 和 
Step5. 创建 销 连 接 。 : : 
(1) 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 关 销 选项 。 oe 


(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 臣 豆 按钮， 分 别 选取 图 6.5.2 中 的 两 个 轴 
线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 误导 界面 如 图 6.5.3 所 示 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 轴线 


二 区 
\ ! 





和 


图 6.5.2 创建 销 (Pin) 连接 


局 Connection 1 四) 光束 已 且 用 


ao: 师 ):75 赃 坤 .了 -一 一 





En PASE:h 2 (MO):F11 ( 冬 伸 , | 重 台 
平移 含 移 
日 诈 闭 轴 0.00 丘 符 


状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 6.5.3 “放置 ”界面 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 在 模型 树 中 分 别 选 取 base 和 rod 中 的 TOP 基准 平面 为 约束 参 
考 ， 此 时 避 走 界面 如 图 6.5.4 所 示 。 








局 Connection 1 上 肯 ) 芍 束 已 启用 
轴 对 齐 
中 平移 光束 革 型 
岂 z00:T0F:F2 (基准 平面 ) | | 下 重合 
名 BAsE:TOP:F2 基准 平面 | | 各 黎 
旋 苇 轴 0.00 | 
状况 
和 完成 连接 定义 。 


图 6.5.4 “放置 ”界面 
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(4) 单 击 操控 板 中 的 罗 按 钮 ， 完 成 销 连 接 的 创建 ， 如 图 6.5.5 所 示 。 


元 件 rod 





图 6.5.5 “完成 机 构 装 配 





Step6. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 运动 区域 中 的 “机 构 ” 按 钮 *， 
进入 机 构 模 块 。 

Step7. 定义 弹 敬 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 插入 区 域 中 的 “弹簧 ”按钮 这 ， 系 统 弹 出 “ 弹 答 ”操控 板 。 

(2) 定义 弹簧 类 型 。 在 操控 板 中 按 下 “延伸 /压缩 弹簧 ”按钮 二 。 

(3) 选取 参考 对 象 。 在 操控 板 中 单 击 参考 | 按钮 ， 按 住 Ctrl 键 ， 选 取 图 6.5.6 所 示 的 两 
个 基准 点 为 参考 对 象 。 


选取 这 两 个 点 





图 6.5.6 ”选取 参考 对 象 


(4) 定义 弹簧 直径 。 在 操控 板 中 单 击 选项 按钮 ， 选 中 其 中 的 加 调整 图 直径 复 选 框 ， 
输入 弹 繁 的 直径 25， 单 位 为 mm。 

(5) 定义 弹 得 参数 。 在 操控 板 的 * 文 本 框 中 输入 弹 扯 系数 30， 单 位 为 Nimm; 在 操控 
板 的 是 文 本 框 中 输入 弹 壬 的 原始 长 度 值 65， 单 位 为 mm， 此 时 弹 答 显示 如 图 6.5.7 所 示 。 

(6) 单 击 操控 板 中 的 光 按钮 ， 完 成 弹 得 的 定义 。 





图 6.5.7 ”定义 弹 蔷 参数 
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Step8. 设置 初始 位 置 1。 
(1) 选择 拖 动 命令 。 单 击 至 的 ”区域 中 的 “ 拖 动 元 件 ” 按钮 各 系统 弹出 “ 拖 动 ”对 和 


话 框 。 人 
(2) 拖 动 机 构 。 拖 动机 构 中 的 rod 到 图 6.5.7 所 示 的 近似 位 置 。 ee 
(3) 记录 快照 1。 单 击 对 话 框 当前 快 轰 区 域 中 的 划 按 钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 1 。。。 

(CSnapshot1 )。 ee 


(4) 单 击 闫 图 控 钮 ， 关 闭 “ 拖 动 ”对 话 框 。 

Step9. 设置 重力 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 尾 性 和 条 件 区 域 中 的 “重力 ”按钮 此 ， 系 统 弹出 “重力 ”对 话 框 。 

(2) 设置 重力 方向 。 在 方向 区 域 中 设置 X=0，Y=0， Z=1， 分 别 按 Enter 键 确认 ， 此 
时 重力 方向 如 图 6.5.8 所 示 。 

(3) 单 击 确定 按钮， 完成 重力 的 设置 。 





6.5.8 重力 方向 


Step10. 定义 静态 分 析 1。 本 次 分 析 将 模拟 机 构 在 重力 和 弹簧 的 作用 下 达到 平衡 状态 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 分 析 ” 区域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 ,党 ， 系 统 弹 出 图 6.5.9 所 示 
的 “分 析 定 义 ” 对 话 框 。 

(2) 定义 分 析 类 型 。 在 | 羔 型 下拉 列表 中 选择 亚太 选项 。 

(3) 定义 初始 配置 。 在 看 奖 配 置 区 域 中 选择 鲁 快 照 : 单 选项 。 

(4) 定义 分 析 步 距 。 在 最 去 步 距 因子 中 取消 选中 口 默认 首选 项 复 选 枉 ， 在 其 后 的 文本 框 
中 输入 值 0.01。 

(5) 定义 外 部 载荷 。 单 击 外 部 载 项 选项 卡 ， 选 中 [启用 重力 复 选 框 。 

(6) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 瑟 行 妃 ) | 按钮， 查看 机 构 的 运行 状 
况 。 此 时 机 构 逐 渐 达 到 平衡 状态 ， 并 显示 图 6.5.10 所 示 的 “图 形 工具 ”对 话 框 。 该 对 话 杠 
中 显示 了 加 速度 迭代 图 形 。 

(7) 单 击 ” 区 定 “完成 运动 分 析 ， 关 闭 “ 图 形 工具 ”对 话 框 。 





初 棉 配 罗 
人 当前 


© |snpshotl I" 


0 he 


Rilrsrsberiniirenl 





图 6.5.9 “分 析 定 义 ” 对 话 框 图 6.5.10 “图 形 工具 ”对 话 框 


Step11. 设置 初始 位 置 2。 

(1) 选择 拖 动 命令 。 单 击 运动 ”区 域 中 的 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 锅 ， 系 统 弹出 “ 拖 动 ”对 
话 框 。 

(2) 记录 快照 2。 单 击 对 话 框 当 首 快 嚼 区 域 中 的 芹 按 钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 2 
(Snapshot2 )。 

(3) 单 击 其 图 按钮， 关闭 “ 拖 动 ”对 话 框 。 

Step12. 在 机 构 中 添加 一 个 点 力作 为 外 部 载 傈 。 





弹出 “ 力 /扭矩 定义 ”对 话 框 。 
(2) 定义 力 的 类 型 。 在 类 型 下 拉 列 表 中 选择 点 才 选 项 。 
(3) 定义 力 的 位 置 参考 。 在 机 构 中 选择 图 6.5.11 所 示 的 基准 点 为 力 的 位 置 参考 。 


MTI 


选 此 点 为 位 置 参 考 





图 6.5.11 选取 参考 对 象 
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(4) 定义 力 的 大 小 。 在 国 获 下 拉 列 表 中 选择 叶 至 选项 ， 在 号 旦 文本 框 中 输入 值 600， 。。。 





单 击 图 形 按钮 医 ， 系 统 将 显示 该 力 的 轮廓 图 。 。。。 


(5) 定义 力 的 方向 。 在 对 话 框 中 单 击 方 自 选项 卡 ， 在 该 选项 卡 采 用 图 6.5.12 所 示 的 设 “。。 





置 来 定义 方向 。 i 
下 = 了 i @@@ 
(6) 单 击 对 话 框 中 的 一 下 按钮 ， 完 成 力 的 定义 ， 如 图 6.5.13 所 示 。 有 
@@@ 
@@@ 
可 方向 ©®® 
定义 方向 
键入 的 条 量 
壬 量 
坐标 系 
RR wes 
可 
¥:|0 
Ell 
译 向 相对 于 
冶 基础 OO 主体 
图 6.5.12 方向 定义 界面 图 6.5.13 ”定义 力 


Step13 定义 静态 分 析 2。 本 次 分 析 将 模拟 机 构 在 重力 、 弹 答 和 外 部 载荷 的 作用 下 达到 
平衡 状态 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 。 分析” ”区域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 .党 ， 系 统 弹 出 “分 析 定义 ” 
对 话 框 。 

(2) 定义 分 析 类 型 。 在 炎 型 下 拉 列 表 中 选择 更 达 选项 。 

(3) 定义 初始 配置 。 在 入 区 配 置 区 域 中 选择 里 快 号: 单 选项 ， 并 在 其 后 的 下 拉 列 表 中 选 
择 快 照 “Snapshot2 ”。 

(4) 定义 分 析 步 距 。 在 景 大 步 坚 因子 中 取消 选中 口 默认 首选 项 复 选 框 ， 在 其 后 的 文本 杠 
中 输入 值 0.01。 

(5) 定义 外 部 载荷 。 单 击 外 部 地 背 选项 卡 ， 选 中 加 启用 重 办 复 选 框 。 

(6) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 臣 行 ”按钮 ， 查 看 机 构 的 运行 
状况 。 此 时 机 构 逐 渐 达 到 平衡 状态 ， 并 显示 图 6.5.14 所 示 的 “图 形 工具 ”对 话 框 。 该 对 话 
框 中 显示 了 加 速度 迭代 图 形 。 

(7) 单 击 ”区 定 “完成 运动 分 析 ， 关 闭 “ 图 形 工具 ”对 话 框 。 

Step14. 再 生 模 型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 * 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 唾 ， 再 生 
机 构 模 型 。 

Step15. 保存 机 构 模 型 。 
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于 2 工具 -ex| 
交 件 {F} 视图 (WY) 格式 (RE) 
| es = 一 aa 
人 站 i 上 和 | 避 池 
井 坊 你 析 渤 程 


J0nn0, 00 


只 
品 2 00. nn 
三 


go0 5 有 100 .0 
na 


hnolysisbeftinitio 





| 选择 本 品 .… 








图 6.5.14 “图 形 工 具 ” 对 话 框 


6.6 “ 力 平衡 分 析 


力 平衡 分 析 是 静态 分 析 的 逆向 分 析 。 静 态 分 析 是 根据 机 构 的 受 力 情况 得 到 机 构 的 平衡 
状态 ， 而 力 平衡 分 析 是 在 机 构 的 平衡 状态 下 分 析 机 构 中 的 受 力 情 况 ， 所 以 力 平衡 分 析 一 般 
用 于 研究 机 构 在 某 种 工作 要 求 的 情况 下 所 需 的 力 。 在 力 平衡 分 析 中 ， 要 求 所 受 力 的 大 小 一 
般 用 “ 测 力 计 ” 来 实现 。 在 一 个 机 构 模 型 中 ， 可 以 根据 需要 创建 多 组 测 力 计 ， 但 是 在 一 组 
分 析 中 只 能 激活 一 组 测 力 计 。 

在 本 章 第 6.5 小 节 中 ， 曾 举例 说 明 静 态 分 析 的 一 般 过 程 。 在 图 6.6.1 所 示 的 机 构 中 ， 机 
构 在 自身 重力 、 载 和 荷 和 弹 敬 的 影响 下 达到 平衡 状态 。 如 果 假 设施 加 在 机 构 参 考点 处 的 点 力 
未 知 ， 且 机 构 已 达到 平衡 状态 ， 求 施加 在 参考 点 上 的 点 力 。 如 果 计 算出 参考 点 处 的 作用 力 
为 600， 则 可 以 说 明 力 平衡 分 析 就 是 静态 分 析 的 反 求 。 

Stepl. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo3.16\work\ch06.06\， 打 开 文 件 Static.asm。 

Step2. 进入 机 构 模块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 ， 计 动 ”区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 2， 
进入 机 构 模 块 。 

说 明 : 机 构 模型 默认 的 位 置 为 本 章 第 6.5 小 节 中 进行 第 2 次 静态 分 析 的 结果 ， 如 果 结 
果 不 正确 ， 可 以 在 机 构 树 中 再 次 运行 第 2 组 静态 分 析 。 
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Step3. 删除 机 构 中 的 点 力 。 在 图 6.6.2 所 示 的 机 构 树 中 右 击 点 力 广 上 操 “ForceTorgquel”,， 。。。 


选择 出 除 命令 。 





6.6.1 


机 构 模型 


Step4. 设置 初始 位 置 3。 


@@@ 
@@@ 
@@@ 
@@@ 
机 构 桂 @@@ 
尼 更 
b> 0 主 件 eee 
| 重心 eee 
i > 
bp GY 电动 机 eee 
I EE: 弹 革 @@@ 
好 阻尼 器 
六 衬 套 载 阁 
F 他- 才 / 扭 距 
区 Cm ForceTorguel tSTATICY 
be 二 时 初 如 条 件 
国 ) 终止 条 件 
bp ,站 分 析 
园 回放 


6.6.2 ”机 构 树 


(1) 选择 拖 动 命令 。 单 击 “运动 区域 中 的 “ 拖 动 元 件 ”按钮 咒 ， 系 统 弹出 “ 拖 动 ”对 


话 框 。 

(2) 记录 快照 3。 单 击 对 话 框 当前 全 要 区 域 中 的 
按钮 , 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 3 (Snapshot3)。 

(3) 单 击 | 羡 图 按钮， 关闭“ 拖 动 ”对 话 框 。 

Step5. 定义 力 平衡 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 人 3 析 ” ”区域 中 的 “机 
构 分 析 ” 按 钮 .党 ,， 系 统 弹出 图 6.6.3 所 示 的 “分 析 
定义 ”对 话 框 。 

(2) 定义 分 析 类 型 。 
才 平 洽 选项 。 

(3) 定义 测 力 计 。 

@ 选择 命令 。 在 “分 析 定 义 ” 对 话 框 中 单 击 
“创建 测 力 计 锁定 ”按钮 处 。 

@ 定义 位 置 参考 。 在 机 构 中 选取 图 6.6.4 所 示 
的 点 为 位 置 参 考 。 

@) 定义 方向 。 在 机 构 中 选取 图 6.6.4 所 示 的 堆 
件 为 参考 ， 在 输入 框 中 输入 X 分 量 0， 单 击 馈 按 
钮 ; 输入 立 分 量 0， 单 击 喇 按钮 ， 输 入 乙 分 量 1， 





在 七 县 下 拉 列 表 中 选择 








分 析 定 兴 

名 称 
MnalvsisDMefinition3 

类 型 

力 平 简 
首选 项 电动 机 外 部 载 若 
祝 定 的 图 元 

MY 现 力 计 


自由 度 


IF | 


初始 醒 置 
避 当前 


局 |) 快照 : | Snapshot3 


运行 (B) 


6.6.3 “分 析 定 义 ” 对 话 框 
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。。。 单 击 辐 按钮 ， 此 时 在 机 构 中 显示 图 6.6.5 所 示 的 测 力 计 。 


@@@ NTI 


选 此 零件 为 参考 







选 此 点 为 位 置 参 考 
6.6.4 选取 参考 对 象 6.6.5 定义 测 力 计 








(4) 定义 初始 配置 。 在 入 区 配置 区 域 中 选择 鲁 快 号 : 单 选项 ， 并 在 其 后 的 下 拉 列 表 中 选 
择 快照 “Snapshot3 ”。 

(5) 定义 外 部 载荷 。 单 击 外 部 载 背 选项 卡 ， 选 中 加 自用 重力 复 选 框 。 

(6) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定义 ”对 话 框 中 的 已 行 四 按钮， 查看 机 构 的 运行 状 
况 ， 此 时 系统 弹出 图 6.6.6 所 示 的 “ 力 平衡 反作用 负荷 ”对 话 框 。 该 对 话 框 中 显示 了 当前 测 
力 计 约束 处 的 反作用 力 。 该 力 的 大 小 非常 接近 600。 


力 平 衡 民 作用 负 疝 


加 独力 计 欧 束 处 的 反作用 力 为 ; 599. 999961469 








图 6.6.6”“ 力 平衡 反作用 负荷 ”对 话 框 


(7) 单 击 “ 力 平衡 反作用 负荷 ”对 话 框 中 的 上 二 玖 定 ，. 按钮 。 

(8) 单 击 “分 析 定义 ”对 话 框 中 的 二 二 殉 定 按钮， 完成 运动 分 析 。 

Step6. 再 生 模型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 * 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 兰 ， 再 生 
机 构 模 型 。 

Step7. 保存 机 构 模 型 。 


6.7 结 末 分 配 
结果 分 析 是 根据 与 一 组 运动 仿真 的 结果 文件 (如 文件 “AnalysisDefinition1.pbk”) 进行 
后 期 研究 ， 主 要 是 进行 碰撞 检测 和 创建 运动 包 络 。 进 行 结果 分 析 有 两 种 方法 ， 下 面 分 别 进 
行 说 明 。 
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方法 一 : 在 机 构 模块 中 ， 单 击 机 构 功能 选项 卡 务 折 * 区 域 中 的 “回放 ”按钮 加 ,系统 。。。 


弹出 图 6.7.1 所 示 的 “回放 ”对 话 框 。 在 该 对 话 框 中 可 以 查看 、 打 开 和 保存 一 组 仿真 结果 ， 。。。 
并 进行 后 期 的 结果 分 析 。 sse 

方法 二 : 不 进入 机 构 模块 ， 单 击 分 析 功能 选项 卡 语 计 研究 区 域 中 的 “运动 分 析 ” 按 钮 。。。 
器 ， 系 统 弹 出 图 6.7.2 所 示 的 “运动 分 析 ” 对 话 框 。 在 该 对 话 框 中 可 以 打开 和 运行 一 组 仿 。。。 
真 结果 ， 并 进行 后 期 的 结果 分 析 。 


选项 
记 ] 执行 三 撞 检 测 

嫩 撞 检测 设置 
[| 创建 运动 包 第 


[Wf 屠 用 所 有 运动 零件 
回收 包 将 质量 
机 p> a X 更 新 闻 隔 
结果 集 
dh AnalyrsisDefinitionl 
厂 撞 检测 六 置 - - - 
影片 进度 表 显示 简 头 是 | 显示 -:-: 
[Vf 显示 时 间 已 保存 分 析 
[Vf 默认 进度 表 
添加 特征 





图 6.7.1 “回放 ”对 话 框 图 6.7.2 “运动 分 析 ” 对 话 框 
1. 础 撞 检 测 


在 “回放 ”对 话 框 中 单 击 登 撞 检测 衣 走 . .。 核 钮 ， 系 统 弹出 图 6.7.3 所 示 的 “碰撞 检测 
设置 ”对 话 框 。 在 该 对 话 框 中 可 以 设置 碰撞 检测 选项 。 
枉 撞 磅 负 识 于 
常规 
和 @) 元 碰 挤 检测 


J 全 局 寿 挤 检测 
L) 部 分 三 撞 格 测 


包括 面 组 
可 选 的 

寿 撞 时 铃声 警告 

碰撞 时 停止 动画 回族 


| 了 
图 6.7.3 “ 页 撞 检 测 设置 ”对 话 框 
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图 6.7.3 所 示 的 “碰撞 检测 设置 ”对 话 框 中 关于 机 构 碰 撞 检 测 的 选项 说 明 如 下 。 

@  ” 司 无 磁 挤 检测 :回放 时 ， 不 检查 干涉 ，。 

@ ” 久 全 局 帮 挤 检 测 . 回放 时 ， 检 测 整 个 装配 体 中 所 有 元 件 间 的 干涉 。 当 系统 检测 到 干 
涉 时 ， 和 干涉 区 域 将 会 加 亮 。 

®@ 。 。 评 且 证 证: 回放 时 ， 检 测 选 定 零件 问 的 干涉 。 当 系统 检测 到 干涉 时 ， 干 涉 区 


域 将 会 加 亮 。 
2. 创建 运动 包 络 


运动 包 络 是 一 组 表面 为 三 角形 的 片 体 或 实体 模型 ， 用 于 表示 机 构 在 运行 过 程 中 扫 乓 过 
的 空间 范围 ， 一 般 用 于 分 析 机 构 运 行 状态 下 的 位 置 空间 ， 即 检测 当前 整个 系统 中 预 留 的 位 
置 空 间 是 否 能 够 满足 机 构 运 行 的 要 求 、 机 构 运 行 时 和 其 他 系统 之 间 有 无 干涉 。 

下 面 介 绍 创建 运动 包 络 的 一 般 过 程 。 

Stepl. 将 工作 目录 设置 至 Di\creo3.16\work\ch06.07， 打 开 文 件 linkage_mech.asm。 

Step2. 进入 机 构 模 块 。 单 击 庶 用 竹 夺 功能 选项 卡 至 动 ”区域 中 的 “机 构 ” 按钮 二 
进入 机 构 模 块 。 

Step3. 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 分 析 " 区域 中 的 “回放 ”按钮 四 ,系统 弹出 “ 回 
放 ” 对 话 框 。 














Step4. 打开 回放 结果 。 在 “回放 ”对 话 框 中 单 击 创建 运动 包 结 x 
“打开 ”按钮 芭 ， 系 统 弹出 “选择 回放 文件 ”对 话 框 ; 质量 
选择 结果 文件 AnalysisDefinition1.pbk， 然 后 单 击 i 
打开 按钮， 系统 返回 “回放 ”对 话 框 。 下 这 了 了 4 件 

Step5. 在 “回放 ”对 话 框 中 单 击 “ 创 建 运动 包 络 ” 特 夺 处 理 
按钮 外 ， 系 统 弹出 “创建 运动 包 络 ” 对 话 框 ; 在 该 | 人 
对 话 框 中 进行 图 6.7.4 所 示 的 设置 。 

Step6. 在 “创建 运动 包 络 ”对 话 框 对 单 击 

现 昨 按钮， 系统 显示 图 6.7.5 所 示 的 运动 包 | 一 输出 格式 
络 体 ， 单 击 创建 | 按钮 创建 运动 包 络 体 零件 | 包间 人。 吕 
“1linkage_mech_env0001.prt”， 可 以 将 该 文件 装配 到 整 答 出 文件 名 
个 产品 系统 中 , 检查 机 构 运行 时 与 其 他 子 系统 之 间 的 | 
干涉 。 

预览 (F) 殉 定 ”| 取消 


6.7.4 


“选择 回放 文件 ”对 话 框 





图 6.7.5 ”运动 包 络 体 


Step7. 天 财 “ 创 建 运动 包 络 ”对 话 框 和 “回放 ”对 话 框 。 


177 





Creo3.0 
运动 仿真 与 分 析 教 程 





第 《了 章 典型 运动 机 构 





些 常 见 的 机 械 设备 中 ， 有 很 多 典型 的 运动 机 构 ， 如 齿轮 机 构 、 廿 
轮机 构 和 带 传动 机 构 等 。 这 些 机 构 的 运动 仿真 与 普通 连接 的 定义 方法 不 同 ， 有 各 自 的 特殊 
人 此 典型 运动 机 构 的 定义 方法 ， 主 要 包括 以 下 内 容 。 

e@ 齿轮 机 构 

@ 丁 轮 机 构 

@ 市 传动 

@ 3D 接触 

@ 典型 运动 机 构 仿真 范例 


7.1 创建 齿轮 机 构 


齿轮 运动 机 构 通 过 两 个 元 件 进行 定义 ， 需 要 注意 的 是 两 个 元 件 上 并 不 一 定 需要 真实 的 齿 
形 。 要 定义 齿轮 运动 机 构 ， 必 须 先 进入 “机 构 ” 环 境 ， 然 后 还 需 定义 “运动 轴 ”。 此 轮机 构 的 
传动 比 是 通过 两 个 分 度 圆 的 直径 来 决定 的 。 

下 面 举例 说 明 一 个 齿轮 运动 机 构 的 创建 过 程 。 

Task1. 新 建 装 配 模型 

Stepl. 将 工作 目录 设置 至 D:\creo3.16\work\ch07.01。 

Step2. 新 建 一 个 装配 体 文件 ， 命 名 为 gear_asm。 


Task2. 创建 装配 基准 轴 
Stage1. 创建 基准 轴 AA 1 

















Step1. 单 击 “ 轴 ”按钮 过 矶 ， 系 统 弹 出 “基准 轴 ” 
对 话 框 。 ASM FRONT -AA 

Step2. 选取 基准 平面 ASM_RIGHT， 定 义 为 匡 架 ， 拉 
住 Ctrl 键 ， 选 取 ASM_FRONT 基准 平面 ， 定 义 为 晤 到 ; 
单 击 对 话 框 中 的 强直 按钮 ， 得 到 图 7.1.1 所 示 的 基准 轴 
AA 1。 


ASM_TOP 





ASM_RIGHT 


图 7.1.1 创建 基准 轴 AA_1 
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Stage2. 创建 基准 平面 作为 另 一 个 基准 轴 的 草 绘 平面 

Stepl. 单 击 “ 平 面 ”按钮 乞 ， 系 统 弹出 “基准 平面 ”对 话 框 。 

Step2. 选取 ASM_RIGHT 基准 平面 为 偏 距 的 参考 面 , 在 对 话 框 中 输入 偏 距 值 35.5, 单 
击 上 和 于 加 以 饭 . 

Stage3. 创建 基准 轴 AA 2 

Stepl. 单 击 “ 轴 ”按钮 > 得， 系统 弹出 “基准 轴 ” 对 话 框 。 

Step2. 选取 基准 平面 ADTM1， 定 义 为 上 且 呈 ， 按 住 Ctrl 键 ， 选 取 ASM_FRONT 基准 平 
面 ， 定 义 为 苹 吕 ， 单 击 对 话 框 中 的 于 下 校 钮 。 


Task3. 增加 齿轮 1 (GEAR1.PRT ) 





将 齿轮 1 (GEAR1.PRT) 装 到 基准 轴 AA_1 上 ， 创 建 销 (Pin) 连接。 


Stepl. 单 击 模型 功能 选项 卡 。 ”区 域 中 的 “组 装 ” 按 钮 后 ， 打 开 文 件 名 为 
GEAR1.PRT 的 零件 。 

Step2. 创建 销 (Pin) 接头 连接 。 在 “元 件 放置 ” 操 控 板 中 进行 下 列 操作 ， 便 可 创建 销 
(Pin ) 接头 连接 。 

(1) 在 约束 集 列 表 中 选取 器 销 选项 。 

(2) 修改 连接 的 名 称 。 单 击 操控 板 菜单 中 的 束 豆 选项 卡 ， 系 统 出 现 图 7.1.2 所 示 的 
“放置 ”界面 ， 在 柴 名 各 下 的 文本 框 中 输入 连接 名 称 “Connection_l1c”， 并 按 Enter 键 。 











FE Conmection le 禾 肯 和 
中 轴 对 齐 
si 集 名 称 
Conmectiorn lc 
集 类 型 
到 销 钉 -| 后 站 
杖 讽 
未 完成 注 接 定 久 。 


7.1.2 “放置 ”界面 





(3) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 在 “放置 ”界面 中 单 击 本 时 器 遇 选 项 ， 然 后 分 别 选取 图 7.1.3 
中 的 轴线 和 模型 树 中 的 AA_1 基准 轴 ( 元 件 GEAR1 的 中 心 轴线 和 AA_1 基准 轴线 )， 
约束 的 参考 如 图 7.1.4 所 示 。 














, 旋转 轴 : 选取 这 个 元 件 的 RIGHT 基准 平面 
平移 : 选取 元 件 的 端面 


轴 对 齐 : 选取 这 个 元 件 的 轴线 





图 7.1.3” 装配 齿轮 1 


(4) 定义 “平移 ”约束 。 分别 选 取 图 7.1.3 中 元 件 的 端面 和 模型 树 中 的 ASM_TOP 基准 
平面 《元 件 GEAR1 的 端面 和 ASM_TOP 基准 平面 )， 以 限制 元 件 GEAR1 在 ASM_TOP 基 
准 平面 上 平移 ， 约束 的 参考 如 图 7.1.5 所 示 。 





Connection le ( 守 肖 和 J ) 





0.00 "| 皮 向 


状况 
未 元 成 连接 定 忆 。 











图 7.1.4 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 


Rotationl 








新 建 集 


元 成 连接 定名 。 





图 7.1.5 “平移 ”约束 参考 


(5) 定义 “旋转 轴 ” 约 束 。 选 取 图 7.1.3 中 的 基准 面 和 模型 树 中 的 ASM_RIGHT 基准 
平面 为 参考 ， 以 定义 旋转 的 零 位 置 ， 国 到 ] 纺 束 的 参考 如 图 7.1.6 所 示 。 
(6) 单 击 操控 板 中 的 吧 按 钮 。 





局 Conmnectiomr le 里 4) 当前 位置 重新 生成 目 
轴 对 齐 -一 
0 而 0.0 
诈 转轴 坝 置 零 他 置 
GEAR1 : RIGHT :FL [ 苦 准 平面 启用 重新 生成 值 
加 MSM_FIGHT :Fl (基准 平面 : 最 小 限制 | -180.0 
最 权限 制 | 180.0 
动态 尾 性 > 
新 建 集 


图 7.1.6 “旋转 轴 ” 约 束 参考 


Step3. 验证 连接 的 有 效 性 : 拖 移 元 件 GEAR1。 

(1) 进入 机 构 环境 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 “运动 ”区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 
(2) 单 击 机 构 功能 选项 卡 “运动 ”区域 中 的 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 项。 

(3) 在 弹出 的 “ 拖 动 ”对 话 框 中 ， 单 击 “ 点 拖 动 ”按钮 人 | 

(4) 在 元 件 GEAR1 上 单 击 ， 出 现 一 个 标记 钙 ， 移 动 鼠 标 进 行 拖 移 ， 并 单 击 中 键 结束 拖 
使 元 件 停留 在 原来 的 位 置 ， 关 闭 “ 拖 动 ” 对 话 框 。 

(5) 退出 机 构 环 境 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 关闭 区 域 中 的 “关闭 ”按钮 国 ， 





七 


Task4. 增加 齿轮 2 (GEAR2.PRT ) 


将 齿轮 2 (GEAR2.PRT) 装 到 基准 轴 AA_2 上 ， 创 建 销 〈Pin) 连接。 

Stepl. 单 击 模型 功能 选项 卡 。 ”区 域 中 的 “组 装 ” 按 钮 悟 ， 打 开 文 件 名 为 
GEAR2.PRT 的 零件 。 

Step2. 创建 销 (Pin) 连接 。 在 “元 件 放置 ”操控 板 中 进行 下 列 操作 ， 便 可 创建 销 〈《Pin ) 
连接 。 

(1) 在 约束 集 列表 中 选取 六 销 选项 。 

(2) 修改 连接 的 名 称 。 单 击 操控 板 中 的 下 豆 选项 卡 ， 在 图 7.1.7 所 示 的 界面 中 ,在 
集 名 称 文本 框 中 输入 连接 名 称 “Connection 2c”， 并 按 Enter 键 。 


FPConmection ec 让 肯 和 ) wf 已 自 用 上 集 
只 轴 对 齐 
号 平移 集 名 称 
Conmnection 2e 
集 尖 型 
党 负 | 反 同 
新 建 集 未 完成 连接 定 以。 


图 7.1.7 “放置 ”界面 
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so 。o (3) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 在 “放置 ”界面 中 单 击 芯 散记 先 项 ， 然 后 分 别 选 取 图 7.1.8 
eee 中 的 轴线 和 模型 树 中 的 AA_2 基准 轴 ( 元 件 GEAR2 的 中 心 轴线 和 AA_2 基准 轴线 )， 
。。。 约束 的 参考 如 图 7.1.9 所 示 。 





eee 平移 : 选取 元 件 的 端面 





轴 对 齐 : 选取 这 _ 蕊 
个 元 件 的 轴线 


图 7.1.8 装配 齿轮 2 


局 Caorreetior 2e 生肖 ) 约束 已 局 用 
中 轴 对 亨 0 
gj 5EM2:h_1:F9 (基准 轴 ) r ee 
名 Mh_2:F7 (基准 轴 ) sé 
号 平 乏 仿 称 
0.00 本 二 | 
. 状况 
新 建 集 未 完成 连接 定义 。 


图 7.1.9 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 


(4) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 7.1.8 中 的 元 件 的 端面 和 模型 树 中 的 ASM_TOP 基 
准 平面 (元 件 GEAR2 的 端面 和 ASM_TOP 基准 平面 )， 以 限制 元 件 GEAR2 在 ASM_TOP 
基准 平面 上 平移 ， 约束 的 参考 如 图 7.1.10 所 示 。 

注意 : 如 果 郊 轮 2 和 齿轮 1 不 在 同一 平面 内 , “平移” 约束 中 就 选择 齿轮 2 的 另 一 侧 端 
面 。 

(5) 单 击 操控 板 中 的 美 按钮 。 

Task5. 运动 轴 设 置 

Stage1. 进入 机 构 模块 

单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 “ 运 动 区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 3 83， 进入 机 构 模块 ， 然 后 单 
击 机 构 功能 选项 卡 运动 ”区 域 中 的 “ 拖 动 元 件 ”按钮 匆 ， 用 “点 拖 动 ”将 齿轮 机 构 装配 
(GEAR_ASM.ASM) 拖 到 图 7.1.11 所 示 的 位 置 ( 读 者 练习 时 ， 拖 移 后 的 位 置 不 要 与 图 中 所 
示 的 位 置 相差 太 远 ， 否 则 后 面 的 操作 会 出 现 问 题 )， 然 后 关闭 “ 拖 移 ”对 话 框 。 








连接 轴 设 置 : 选取 该 接头 中 
辐 Conneetion 2e (条 ) 带 此 箭头 的 旋转 连接 轴 





吉 移 
Fotatl onl 0.00 到 所 向 | 


新 建 信 站 名 


图 7.1.10 “平移 ”约束 参考 图 7.1.11 运动 轴 设 置 





Stage2. 设置 运动 轴 


Step1. 查找 并 选取 运动 轴 。 
(1) 单 击 工具 功能 选项 卡 “ 调查 * 区 域 中 的 “查找 ”按钮 央 和 ， 
(2) 系统 弹出 图 7.1.12 所 示 的 “搜索 工具 ”对 话 框 ， 进 行 下 列 操作 ; 


查找 : 查找 范围 : 

旋转 轴 | GEAR ASM. ASAM | MA 
查找 标准 : tal [YYf 包括 子 模型 
旋转 轴 


尾 性 | 历史 记录 | 状况 | 几何 


,立即 查找 | 新 搜索 | 选项 
选择 了 1 项 : 


eC 4 Lil LiL ds 
Conmection 2e. First rot sis 























图 7.1.12 “搜索 工具 ”对 话 框 








Creo3.0 
运动 仿真 与 分 析 教 程 





ee @ 在 “查找 ”列表 中 选取 “旋转 轴 ”。 





。。。 @) 在 “查找 范围 ”列表 中 选取 GEAR_ASM.ASM 装配 ， 单 击 兰 包 音 玉 按钮 。 

ae (3) 在 结果 列表 中 选取 连接 轴 Connection 1c.first_rot axis， 单 击 ”“ 关 按钮 加 入 选 定 
。。。 栏 中 。 

:。。 人 @@ 单 击 对 话 框 的 | 关闭 | 按钮， 


se Step2. 右 击 , 在 弹出 的 快捷 菜单 中 选择 需 强 宇 * 命令 , 系统 弹出 图 7.1.13 所 示 的 “运动 轴 ” 
对 话 框 ， 在 该 对 话 框 中 进行 下 列 操作 : 
(1) 在 当前 伺 站 文本 框 中 输入 数值 12.5， 如 图 7.1.13 所 示 。 
(2) 单 击 “ 运 动 轴 ” 对 话 框 中 的 | 按钮 。 
注意 : 若 两 齿轮 不 能 咕 合 ， 则 略微 增加 或 减少 当前 位 量 文本 框 中 的 数值 ， 以 使 两 个 齿 
轮 咕 合 民 好 。 
运动 轴 运动 轴 


旋转 轴 
GEAR1 : RIGHT :Fl ! 蔡 鹤 平面 


h5 咱 _RIGHT:F1 ! 世 淮 平面 ) 


旋转 轴 
GEAR1 : RIGHT :Fl ! 茜 惟 平 面 


h5 咱 _RIGHT :Fl [ 疆 稚 平面 
当前 位 置 


13.8 理 
慌 置 零 奏 置 
启用 重新 生成 值 
最 小 限制 -180.0 
最 去 限制 180.0 


当前 位 置 
12.5 生 
共 置 零 位 置 
自用 重新 生成 值 
最 小 限 措 -180.0 
最 本 限制 180.0 


动 寿 尾 性 >> 动 寿 尾 性 >> 





sx vx 


7.1.13 “运动 轴 ” 对 话 框 


se Xx 


Task6. 定义 齿轮 副 


Stepl. 单 击 机 构 功能 选项 卡 “连接 区 域 中 的 “齿轮 ”按钮 全 ， 

Step2. 系统 弹出 图 7.1.14 所 示 的 “齿轮 副 定 义 ” 对 话 框 ,在 该 对 话 框 中 进行 下 列 操作 : 

(1) 输入 齿轮 副 名 称 。 在 该 对 话 框 的 “名 称 ” 文 本 框 中 输入 齿轮 副 名 称 ， 或 采用 系统 
的 默认 名 (本 例 采 用 系统 默认 名 )。 

(2) 定义 齿轮 1。 在 图 7.1.15 所 示 的 模型 上 ， 选 取 连 接 轴 Connection_l1c. axis_1。 

(3) 输入 齿轮 1 市 圆 直 径 。 在 图 7.1.14 所 示 对 话 框 的 “ 节 圆 直径 ”文本 框 中 输入 数 
值 30。 
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齿轮 副 定 义 
一 名 称 


| 5earPaizl 














日 


























齿轮 1 定义 : 选取 该 接头 中 
带 此 箭头 的 旋转 连接 轴 

































































齿轮 2 定义 ， 选 取 该 接头 中 





| 应 用 (3) | | 确定 | 取消 | 
i 带 此 箭头 的 旋转 连接 轴 
图 7.1.14 “次 轮 副 定义 ”对 话 框 图 7.1.15 齿轮 副 设 置 


Step3. 单 击 “齿轮 副 定 义 ” 对 话 框 中 的 首 吉 2 标签 , “齿轮 副 定义 ”对 话 框 转换 为 图 7.1.16 
所 示 ， 在 该 对 话 框 中 进行 下 列 操作 : 

(1) 定义 齿轮 2。 在 几 7.1.1$ 所 示 的 模型 上 ， 选 取 连 接 轴 Connection_2c. axis_1。 

(2) 输入 齿轮 2 节 圆 和 直径。 在 图 7.1.16 所 示 对 话 框 的 “市 圆 下 和 人 径 ”文本 框 中 输入 数 
值 40。 


点 轮 副 定义 





一 名称 | 
[GearPair] 
一 类 型 


芭 











一 运动 轴 


| 从 | [Connection 2c-axis 1 





齿轮 1 | 齿轮 2 | 属性 










































































| 应 用 (a3) | | 确定 | 取消 | 
图 7.1.16 “齿轮 副 定 义 ” 对 话 框 
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Step4. 完成 齿轮 副 定 义 。 单 击 “ 齿 轮 副 定 义 ” 对 话 框 中 的 。 绚 下 ”按钮 。 
Task7.， 定义 伺服 电动 机 


Stepl. 单 击 机 构 功能 选项 卡 ” 搬入 区域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 . 呈 。 

Step2. 此 时 系统 弹出 “伺服 电动 机 定义 ”对 话 框 ， 在 该 对 话 框 中 进行 下 列 操作 : 

(1) 输入 伺服 电动 机 名 称 。 在 该 对 话 框 的 “名 字 ” 文 本 框 中 输入 伺服 电动 机 名 称 ， 或 
采用 系统 的 默认 名 。 

(2) 选择 运动 轴 。 在 图 7.1.15 所 示 的 模型 上 选取 连接 轴 Connection_lc. axis_1。 

(3) 定义 运动 函数 。 单 击 对 话 框 中 的 轮 历 选项 卡 ， 系 统 显示 图 7.1.17 所 示 的 界面 ， 在 
该 界面 中 进行 下 列 操作 : 

Q@ 选择 规范 。 在 规范 区 域 的 列表 框 中 选择 速度 。 

@ 选取 运动 函数 ， 在 5 弄 区 域 的 下 拉 列 表 中 选择 函数 类 型 为 党 旦 ， 在 “A” 文 本 框 中 
输入 数值 10。 

Step3. 完成 伺服 电动 机 定义 。 单 击 “ 伺 服 电动 机 定义 ”对 话 框 中 的 并 至 按钮。 








伺服 电动 机 定 儿 x 


[位 站 
区 十 速度 
| 和 福 单 捉 图 形 中 加 速度 


应 用 (8) 确定 ”| 取消 
图 7.1.17 “ 轮 廊 ”选项 卡 





Task8. 建立 运动 分 析 并 运 


Stepl. 单 击 机 构 功能 选项 卡 分析” 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 党,。 
Step2. 系统 弹出 图 7.1.18 所 示 的 “分 析 定 义 ” 对 话 框 ， 在 该 对 话 框 中 进行 下 列 操作 ; 
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(1) 输入 分 析 〈 即 运动 ) 名 称 。 在 对 话 框 的 名 称 文本 框 中 输入 此 分 析 的 名 称 ， 或 采用 。。。 


默认 名 ， 。。。 
(2) 选择 分 析 类 型 。 选 取 分 析 的 类 型 为 “位 置 ”。 本 
(3) 调整 伺服 电动 机 顺序 。 如 果 在 机 构 装 置 中 有 多 个 伺服 电动 机 ， 则 可 在 对 话 框 的 ”。。。 
电动 机 选项 卡 中 调整 伺服 电动 机 上 顺序。 因为 本 例 中 只 有 一 个 伺服 电动 机 ， 所 以 不 必 进 行 此 。。。 
步 操作 。 ee。 


(4) 定义 动画 时 域 。 在 图 7.1.18 所 示 的 “分 析 定义 ”对话 框 的 洒 形 昌 且 区域 进行 下 列 操作 

@ 输入 开始 时 间 0 (单位 为 秒 )。 

@ 选择 测量 时 间 域 的 方式 。 选 择 

@ 输入 结束 时 间 50 (单位 为 秒 )。 

@ 输入 帧 频 10。 

(5) 定义 初始 位 置 。 在 图 7.1.18 所 示 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 的 禄 晤 于 区 域 ， 选 中 加 当前 单 
选项 。 





dl 方式 ， 


分 析 定 兴 
名 称 
MralvsisDeftinitionl 
类 型 
位 置 
首选 项 电动 机 
图 形 显示 
开始 时 间 
长 度 和 帧 者 
终止 时 间 
nn 
帧 冰 
最 小 间 隅 


向 定 的 图 元 





图 7.1.18 “分 析 定 义 ” 对 话 框 





187 


Creo3.0 
运动 仿真 与 分 析 教 程 





Step3. 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 至 行 (8) 按钮 。 
Step4. 完成 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 ”并 焉 ”按钮 。 


7.2 创建 凸轮 机 构 


凸轮 运动 机 构 通 过 两 个 关键 元 件 〈 凸 轮 和 请 滚 ) 进行 定义 ， 需 要 注意 的 是 凸轮 和 请 滚 两 个 
元 件 必 须 有 真实 的 形状 和 尺寸 。 要 定义 凸轮 运动 机 构 ， 必 须 先 进入 “机 构 ” 环 境 。 

下 面 举例 说 明 一 个 凸轮 运动 机 构 的 创建 过 程 。 

Task1. 新建 装配 模型 


Stepl. 将 工作 目录 设置 至 D:\creo3. 16\work\ch07.02。 
Step2. 新 建 装配 文件 ， 将 文件 名 命名 为 cam_asm。 


Task2. 增加 固定 元 件 (FIXED_PLATE.PRT) 
放置 固定 挡 板 零 件 (FIXED_PLATE.PRT)。 


Stepl. 单 击 模型 功能 选项 卡 。 ”区 域 中 的 “组 装 ” 按 钮 恪 ， 打 开 文 件 名 为 
FIXED_PLATE.PRT 的 零件 。 

Step2. 在 “元 件 放 置 ” 操 控 板 中 选取 号 默认 选项 进行 国定， 然后 单 击 半 按钮 。 

Step3. 将 装配 基准 隐藏 。 

(1) 在 模型 树 界面 中 选择 前 ” ep 中 树 过 沽 器 四. 命令。 在 系统 弹出 的 “模型 树 项 ” 
对 话 框 中 选中 IY 特征 复 选 框 ， 然 后 单 击 该 对 话 框 中 的 强直 按钮 。 

(2) 在 模型 树 中 选取 ASM_RIGHT 并 右 击 ， 从 快捷 菜单 中 选择 风 滞 命令 。 


Task3. 增加 连接 元 件 连 杆 (ROD.PRT) 


将 连 杆 ‘ROD.PRT)〉 闭 到 国定 挡 板 上 ， 创 建 消 块 (Slider〉 连 接 。 





Stepl. 单 击 昼 型 功能 选项 卡 。 者 ” ”区 域 中 的 “组 装 ” 按 钮 恪 ， 打 开 文 件 名 为 
ROD.PRT 的 零件 。 

Step2. 创建 滑 块 〈Slider) 接头 连接 。 在 “元 件 放 置 ” 操 控 板 中 进行 下 列 操作 ， 便 可 创 
建 滑 块 〈Slider) 接头 连接 。 

(1) 在 约束 集 选项 列表 中 选取 时 彰 呈 选项 。 

(2) 修改 连接 的 名 称 。 

@ 单 击 操控 板 菜单 中 的 并 二 选项 卡 ， 系 统 出 现 图 7.2.1 所 示 的 “放置 ”界面 。 





已 自用 集 
集 名 称 


站 和 
到 


状况 
未 元 成 连接 定名 。 





图 7.2.1 “放置 ”界面 


@) 在 某所 各 下 的 文本 框 中 输入 连接 名 称 “Connection lc” 并 按 Enter 键 。 
(3) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 在 “放置 ”界面 中 单 击 一 是 品 济 选项 ， 然 后 分 别 选取 图 7.2.2 
中 的 两 条 轴线 (元 件 ROD 的 中 心 轴线 和 元 件 FIXED_PLATE 的 中 心 轴线 )， 中 刘 红 ] 末 的 


参考 如 图 7.2.3 所 示 。 









得 对 齐 ， 选 取 这 两 个 元 件 的 轴线 、- 





图 7.2.3 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 


(4) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选 取 图 7.2.2 中 的 两 个 平面 (元件 ROD me 
FIXED_PLATE 的 端面 )， 以 限制 元 件 ROD 在 元 件 FIXED_PLATE 中 旋转 , 国 本 轨 纺 末 的 参 


考 如 图 7.2.4 所 示 。 
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辐 Commneetior_le (给 块 ) 约束 已 呈 用 
轴 对 齐 
让 旋转 芍 束 类 型 
晤 和 ROD: 曲面 :8 ( 拉 伸 _3) 中 [ 电 高 
多 FIXED_PLATE: 曲面 :75 而 博世 
Translationl 21.00 | 
I 完成 连接 定 久 。 


图 7.2.4 “旋转 ”约束 参考 


(5) 单 击 操控 板 中 的 半 按 钮 。 

Step3. 验证 连接 的 有 效 性 。 拖 移 连接 元 件 ROD。 

(1) 进入 机 构 环境 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 “运动 ”区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 

(2) 单 击 机 构 功能 选项 卡 “运动 ”区域 中 的 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 项 。 

(3) 在 弹出 的 “ 拖 动 ”对 话 框 中 单 击 “ 点 拖 动 ”按钮 个 

(4) 在 元 件 ROD 上 单 击 , 出 现 一 个 标记 偶 , 移动 鼠标 进行 拖 移 ， 并 单 击 中 键 结束 拖 移 ， 
使 元 件 停留 在 原来 位 置 ， 然 后 关闭 “ 拖 动 ”对 话 框 。 

(5) 退出 机 构 环 境 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 关闭 区 域 中 的 “关闭 ”按钮 加 . 


Task4. 增加 固定 元 件 销 (PIN.PRT) 


将 销 (PIN.PRT)〉 装 到 连接 元 件 ROD 上 。 

Step1. 单 击 模型 功能 选项 卡 ， 知 ” 区域 中 的 “组 装 ”按钮 临 ， 打 开 文 件 名 为 
PIN.PRT 的 零件 。 

Step2. 在 “元 件 放 置 ” 操 控 板 中 进行 下 列 操作 ， 便 可 将 销 (PIN.PRT) 零件 装配 到 元 件 
ROD 中 国定 。 

(1) 创建 轴 “ 重 合 ” 约 束 。 分 别 选取 图 7.2.5 中 的 两 条 轴线 : 销 (PIN) 的 轴线 和 元 件 
(ROD) 的 轴线 ， 轴 -| 重信 约束 的 参考 如 图 7.2.6 所 示 。 





“重合 ”约束 : 选取 这 两 个 元 件 的 基准 平面 
FRON 


ne 
-2 
-200 /  “、、 ai 
om 








“重合 ”约束 : 选取 这 两 个 元 件 的 轴线 


图 7.2.5 ”装配 销 
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日 集 4 (用 户 定 久 ) WY 约束 已 启用 
约束 类型 


PIN: A 2 ( 轴 ) :5 特 伸 1 ee | 
加 和 ROD:h_6 ( 轴 ) :F8 ( 拉 伸 _3; I i : 





中 新 娃 药 素 偏 移 
169 10 度 襄 
新 建 集 部 分 约束 


图 7.2.6 “重合 ”约束 参考 
(2) 创建 基准 面 “ 重 合 ” 约 束 。 单 击 “ 放 置 ” 界 面 中 的 “新 建 约 束 ” 增加 新 的 “重合 ” 
约束 。 分 别 选 取 图 7.2.5 中 的 两 个 基准 面 : 销 (PIN) 的 RIGHT 基准 平面 和 元 件 (ROD) 
的 FRONT 基准 平面 。 基 准 面 -上 重 S 约束 的 参考 如 图 7.2.7 所 示 。 
(3) 单 击 操控 板 中 的 按钮 。 


回 集 4 [用户 定 尼 ) i 约束 已 启用 
重合 
日 重 辣 区 上 囊 兴 型 
上 重合 于 


同和 PIN: RIGHT :FL (基准 平面 ; 
部 B00:FRONT:F3 (基准 平面 岂 移 
新 建 约 束 0.00 后 和 
状 岂 
ww 学 许 书 设 
I 元 全 鸭 束 


图 7.2.7 “重合 ”约束 参考 


Task5. 增加 元 件 滑 深 (WHEEL.PRT) 
将 元 件 滑 深 (WHEEL.PRT)〉 装 到 销 上 ， 创 建 销 (Pin) 连接 。 
Stepl. 单 击 模型 功能 选项 卡 。 ”区 域 中 的 “组 装 ” 按 钮 凡 ， 打 开 文 件 名 为 


WHEEL.PRT 的 零件 。 

Step2. 创建 销 〈Pin) 接头 连接 。 在 “元 件 放置 ”操控 板 中 进行 下 列 操作 ， 便 可 创建 销 
(Pin) 接头 连接 。 

(1) 在 约束 集 列表 中 选取 关 销 选项 。 

(2) 修改 连接 的 名 称 。 单 击 操控 板 菜 单 中 的 “放置 ”按钮 ， 系统 出 现 图 7.2.8 所 示 的 “ 放 
置 ” 界 面 ， 在 集 名 称 下 的 文本 框 中 输入 连接 名 称 “Connection_2c”， 并 按 Enter 键 。 








[MY 已 自用 集 


集 名 称 


集 尖 型 


[tit Ta i EE 
状况 
未 完成 连接 定 内 。 
图 7.2.8 “放置 ”界面 
(3) 定义 “ 轴 对 齐 ”约束 。 在 “放置 ”界面 中 单 市 匡 国 量 
中 两 个 元 件 的 轴线 (元 件 WHEEL 的 轴线 和 元 件 PIN 的 轴线 )， 
所 未 。 











选项 ， 然 后 分 别 选取 图 7.2.9 
于 约束 的 参考 如 图 7.2.10 





轴 对 齐 : 选取 这 两 个 元 件 的 轴线 


jn 
一 
一 一 





RIGHT 


平移 : 选取 这 两 不 元 件 的 基准 平面 


图 7.2.9 ”装配 滑 滚 


EConnection 2e 站 肖 ) 


坊 乏 
0.00 ”| | 请 疝 


状况 
图 7.2.10 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 
(4) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 图 7.2.9 中 两 个 元 件 的 基准 平面 (元件 WHEEL 的 
RIGHT 基准 平面 和 元 件 PIN 的 RIGHT 基准 平面 ), 以 限制 元 件 WHEEL 在 元 件 PIN 上 平移 ， 
到 约束 的 参考 如 图 7.2.11 所 示 。 








Rotatl onl 


新 建 集 





图 7.2.11 “平移 ”约束 参考 
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(5) 单 击 操控 板 中 的 美 按钮 。 

Task6. 增加 元 件 凸 办 (CAM.PRT) 

先 创 建 基准 轴 ， 然 后 将 元 件 凸 轮 〔〈CAM.PRT) 装 在 基准 轴 上 ， 创 建 销 钉 (Pin) 连接 。 

Stage1. 创建 基准 平面 ADTM1 作为 基准 轴 的 放置 参考 

Stepl. 单 击 “平面 ”按钮 乞 ， 系 统 弹出 “基准 平面 ”对 话 框 。 

Step2. 选取 固定 挡 板 零件 (EIXED_PLATE.PRT) 的 安装 凸轮 侧 的 端面 为 偏 距 的 参考 面 ， 
在 对 话 框 中 输入 偏 移 距 离 值 205.0， 单 击 型 焉 | 按钮。 

Stage2. 创建 基准 轴 AA 1 

Stepl. 单 击 “ 轴 ”按钮 > 独 ， 系 统 弹出 “基准 轴 ” 对 话 框 。 

Step2. 选取 基准 平面 ADTM1， 定 义 为 丹 晴 ， 按 住 Ctrl 键 ， 选 取 ASM_TOP 基准 平面 ， 
定义 为 国 加 ， 单 击 对话 框 中 的 一 下 按钮 。 

Stage3. 将 元 件 凹 轮 (CAM.PRT) 地 在 基准 轴 AA_1 上 ， 创 建 销 钉 (Pin) 连接 








Stepl. 单 击 樟 型 功能 选项 卡 。 ”区 域 中 的 “组 装 ” 按 钮 护 ， 打 开 文 件 名 为 
CAM.PRT 的 零件 。 

Step2. 创建 销 钉 〈Pin) 接头 连接 。 在 “元 件 放置 ”操控 板 中 进行 下 列 操 作 ， 便 可 创建 
销 钉 (Pin ) 接头 连接 。 

(1) 在 约束 集 列表 中 选取 闫 销 选项 。 

(2) 修改 连接 的 名 称 。 单 击 操控 板 菜单 中 的 下 旦 选项 卡 ， 系 统 出 现 图 7.2.12 所 示 的 
“放置 ”界面 ， 在 集 名 各 下 的 文本 框 中 输入 连接 名 称 “Connection 3c”， 并 按 Enter 键 。 





与 Connection 3e ( 销 ) "已 启用 集 

日 轴 对 齐 

号 平移 集 名 称 
Laorrmeetior 3e 
集 尖 型 
汉 销 杀 v| 反 据 

状况 

未 完成 连接 定 电 。 


72.12 “放置 ”界面 








(3) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 在 “放置 ”界面 中 单 击 国 Ji 先 项 ， 然 后 分 别 选取 图 7.2.13 
中 的 轴线 和 模型 树 中 的 AA_1 基准 轴线 (元 件 WHEEL 的 中 心 轴线 和 AA_1 基准 轴线 )， 
四 约束 的 参考 如 图 7.2.14 所 示 。 














平移 ， 选 取 元 件 的 基准 面 
轴 对 齐 ， 选 取 这 个 元 件 的 轴线 





FRONT 


图 7.2.13 ”装配 凸轮 


Connection_3e 占 肖 ) 


7 皮 向 
状况 


图 7.2.14 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 


(4) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 图 7.2.13 中 的 元 件 基准 面 和 模型 树 中 
的 ASM_FRONT 基准 平面 (元件 CAM 的 FRONT 基准 平面 和 ASM_FRONT 基准 平面 )， 





网 约 束 的 参考 如 图 7.2.15 所 示 。 


(5) 单 击 操控 板 中 的 法 按 钮 。 





Connection_ 3e [ 自 1) ff 约束 已 自用 
约束 类 型 
[了 重 各 | 


起 称 


Rotationl 二 丘 符 | 


状况 


新 建 菜 完成 连接 定义 。 


图 7.2.15 “平移 ”约束 参考 


Task7. 定义 凸轮 从 动机 构 连 接 
Step1. 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 运动 ”区域 中 的 “机 构 ” 按 钮 六， 进入 机 构 模 块 。 
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Step2. 单 击 机 构 功能 选项 卡 连接 区 域 中 的 “凸轮 ”按钮 包 瞪 ， 此 时 系统 弹出 图 。。。 
7.2.16 所 示 的 “凸轮 从 动机 构 连接 定义 ”对 话 框 ， 在 该 对 话 框 中 进行 下 列 操作 : eo. 


凸 索 从 动机 构 人 达 接 十 实 oee 
芋 称 @@@ 
an Followerl | 


凸 较 1 凸 畔 2 尾 性 eee 
曲面 / 曲 色 eee 





7.2.16 “凸轮 从 动机 构 连 接 定 义 ” 对 话 框 


(1) 输入 名 称 。 在 该 对 话 框 的 “名 称 ” 文 本 框 中 输入 凸轮 从 动机 构 名 称 ， 或 采用 系统 
的 默认 名 (本 例 采 用 系统 默认 名 )。 

(2) 选取 凸轮 (CAM) 曲面 。 在 图 7.2.17 所 示 的 模型 上 ， 按 住 Ctrl 键 ， 选取 凸轮 CAM 
的 边缘 曲面 ， 单 击 “ 选 择 ” 对 话 框 的 .三 下 按钮。 


ee 伺服 电动 机 定义 ， 选 取 该 接头 









一 一 一 一 一 一 一 一 -人 


凸轮 1: 选取 凸轮 的 边 毕 曲 面 一 
图 7.2.17 凸轮 从 动机 构 连 接 定 义 





Step3. 选取 滑 滚 (WHEEL ) 圆周 线 。 
(1) 单 击 “凸轮 从 动机 构 连接 定义 ”对 话 框 中 的 ” 口 殉 2 选项 卡 ， 此 时 对 话 框 如 图 7.2.18 
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@@@ 忆 虹 不 O 

。。。 (2) 在 图 7.2.17 所 示 的 模型 上 ， 按 住 Ctrl 键 , 选取 滑 深 WHEEL 的 圆周 曲线 ， 单 击 “ 选 
*。。 择 ” 对 话 框 的 强 下 按钮。 | 

i Step4， 完 成 号 轮 从 动机 构 连接 定义 。 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连接 定义 ”对 话 框 中 的 ， 询 定 按钮。 


do 凸 索 只 动 村 构 连 接 走 义 
名 称 


Cam Followerl 


凸 转 1 凹 畔 2 尾 性 
曲面 / 曲 序 


和 |YWYHEEL: 过 





7.2.18 “上 凸轮 从 动机 构 连接 定义 ”对 话 框 


Task8. 定义 伺服 电动 机 


Step1. 单 击 机 构 功能 选项 卡 ”搬入 。 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 . 吨 。 

Step2. 系统 弹出 “伺服 电动 机 定义 ”对 话 框 ， 在 该 对 话 框 中 进行 下 列 操作 : 

(1) 输入 伺服 电动 机 名 称 。 在 该 对 话 框 的 “名 字 ” 文 本 框 中 输入 伺服 电动 机 名 称 ， 或 
采用 系统 的 默认 名 。 

(2) 选择 运动 轴 。 在 图 7.2.17 所 示 的 模型 上 选取 连接 轴 Connection_3c. axis_1。 

(3) 定义 运动 函数 。 单 击 对 话 框 中 的 吾 原 选项 卡 ， 系 统 显示 图 7.2.19 所 示 的 界面 ， 在 
该 界面 中 进行 下 列 操作 : 

Q@ 选择 规范 。 在 规范 区 域 的 列表 框 中 选择 速度 。 

@ 定义 运动 函数 。 在 量 一 区 域 的 下 拉 列 表 中 选择 全 旦 类 型 ， 并 在 “A” 文 本 框 中 输入 
参数 值 10。 

Step3. 完成 伺服 电动 机 定义 。 单 击 对 话 框 中 的 | 珍宝 ,按钮 。 
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伺服 电动 机 定 儿 





图 形 
| 位 下 
[Vf 速度 
在 单 捉 图 形 中 [| 加 速度 


应 用 (0 | 确定 ”| 取消 


图 7.2.19 “轮廓 ”选项 卡 





Task9， 运行 运动 分 析 

step1. 单 击 机 构 功能 选项 卡 分析” 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 党 ，。 

Step2， 系统 弹出 图 7.2.20 所 示 的 “分 析 定义 ”对 话 框 ， 在 该 对 话 框 中 进行 下 列 操作 : 

(1) 输入 分 析 〈 即 运动 ) 名称。 在 该 对 话 框 的 “名 称 ”文本 框 中 输入 分 析 名 称 ， 或 采 
用 系统 默认 名 。 

(2) 选择 分 析 类 型 。 选 取 分 析 类 型 为 “位 置 ”。 

(3) 调整 伺服 电动 机 顺序 。 如 果 机 构 装 置 中 有 多 个 伺服 电动 机 , 可 单 击 对 话 框 中 的 电动 机 
标签 ， 在 弹出 的 界面 中 调整 何 服 电动 机 顺序 。 因 为 本 例 中 只 有 一 个 伺服 电动 机 ， 所 以 不 进 
行 本 步 操 作 。 

(4) 定义 动画 时 域 。 在 图 7.2.20 所 示 的 “分 析 定 义 ” 对 话 框 的 | 国 戏 加 东区 域 进行 下 列 操作 : 

@ 输入 开始 时 间 0 (单位 为 秒 )。 

@ 选择 测量 时 间 域 的 方式 ， 选 择 

图 输入 结束 时 间 50 (单位 为 秒 )。 

@ 输入 帧 频 10。 

(5) 定义 初始 位 置 。 在 图 7.2.20 所 示 的 “分 析 定 义 ” 对 话 框 的 初 W 柄 秆 区 域 
中 ， 选 中 厚 当 前 单 选项 。 





方式. 








197 


























图 7.2.20 “分 析 定 义 ” 对 话 框 


行 运动 。 在 “分 析 定 义 ” 对 话 框 中 单 击 . 运行 公 按钮 。 
成 运动 定义 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 ” 痛 定 . 按钮。 


Step3. 运 
fm 
TUD 


Step4. 
7.3 创建 市 传动 


帘 传 动 通过 两 个 元 件 进行 定义 ， 要 定义 市 传动 ， 必 须 先 进入 “机 构 ” 环 境 ， 然 后 还 需 定 义 
“运动 轴 ”。 

下 面 举例 说 明 一 个 市 传动 的 创建 过 程 。 

Task1. 新 建 装配 模型 

Stepl. 将 工作 目录 设置 至 D:\creo3.16\work\ch07.03。 

Step2. 新 建 一 个 装配 体 文件 ， 命 名 为 belt_asm。 
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Task2. 创建 装配 基准 轴 
Stage1. 创建 基准 轴 AA 1 


Stepl. 单 击 “ 轴 ”按钮 独 ， 系 统 弹出 “基准 轴 ” 对 话 框 。 
Step2. 选取 基准 平面 ASM_RIGHT， 定 义 为 请 加 ;， 按 住 Ctrl 键 ， 选 取 ASM_FRONT 基准 
平面 ， 定 义 为 国 国 ， 单 击 对 话 框 中 的 列 定 按钮 ， 得 到 图 7.3.1 所 示 的 基准 轴 AA_1。 












ASM_TOP 
ASM_FRONT .AA 





ASM_RIGHT 


图 7.3.1 创建 基准 轴 AA_1 

Stage2. 创建 基准 平面 作为 另 一 个 基准 轴 的 草 绘 平面 

Step1. 单 击 “平面 ”按钮 之， 系统 弹出 “基准 平面 ”对 话 框 。 

Step2. 选取 ASM_RIGHT 基准 平面 为 偏 距 的 参考 面 ， 在 对 话 框 中 输入 偏 距 值 200， 单 
击 一 下 按钮 。 

Stage3. 创建 基准 轴 AA_2 

Step1. 单 击 “ 轴 ”按钮 二 氏 ， 系 统 弹出 “基准 轴 ” 对 话 框 。 

Step2. 选取 基准 平面 ADTM1， 定 义 为 & 呈 ， 按 住 Ctrl 键 ， 选 取 ASM_FRONT 基准 平 
面 ， 定 义 为 苹 吕 ， 单 击 对 话 框 中 的 剖 焉 按钮 。 

Task3. 增加 轮 1 (WHEEL1.PRT ) 








将 轮 1 (WHEEL1.PRT〉 装 到 基准 轴 AA_1 上 ， 创建 销 钉 〈Pin) 连接。 


Stepl. 单 击 术 型 功能 选项 卡 “和 直 -~ 区 域 中 的 “组 装 ”按钮 临 ， 打 开 文 件 名 为 
WHEEL1.PRT 的 零件 。 

Step2. 创建 销 钉 (Pin〉 接 头 连接 。 在 “元 件 放 置 ”操控 板 中 进行 下 列 操作 ， 便 可 创建 
销 钉 (Pin) 接头 连接 。 

(1) 在 约束 集 列 表 中 选取 关 销 选项 。 

(2) 修改 连接 的 名 称 。 单 击 操控 板 菜单 中 的 下 豆 选项 卡 ， 系 统 出 现 图 7.3.2 所 示 的 
“放置 ”界面 ， 在 柴 名 各 下 的 文本 框 中 输入 连接 名 称 “Connection_1c”， 并 按 Enter 键 。 

















(3) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 在 “放置 ”界面 中 单 击 国 2 选项 ， 然 后 分 别 选 取 图 7.3.3 
中 的 轴线 和 模型 树 中 的 AA_1 基准 轴 (元 件 WHEEL1 的 中 心 轴线 和 AA_1 基准 轴线 )， 
约束 的 参考 如 图 7.3.4 所 示 。 





[WY 已 自用 集 
集 名 称 


状 ; 





图 7.3.2 “放置 ”界面 


平移 : 选取 元 件 的 端面 





图 7.3.4 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 
(4) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 7.3.3 中 元 件 的 端面 和 模型 树 中 的 ASM_TOP 基准 
平面 (元件 WHEEL1 的 端面 和 ASM_TOP 基准 平面 )， 以 限制 元 件 WHEEL1 在 ASM_TOP 
基准 平面 上 平移 ， 轩 葬 约 束 的 参考 如 图 7.3.5 所 示 。 


Rotatl onl 


新 建 集 


图 7.3.5 “平移 ”约束 参考 
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(5) 单 击 操控 板 中 的 尖 按 钮 。 

Step3. 验证 连接 的 有 效 性 。 拖 移 元 件 WHEEL1。 

(1) 进入 机 构 环境 。 单 击 应用 程序 功能 选项 卡 “运动 ”区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 

(2) 单 击 机 构 功能 选项 卡 “运动 ”区域 中 的 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 项 。 

(3) 在 弹出 的 “ 拖 动 ”对 话 框 中 单 击 “ 点 拖 动 ”按钮 个 | 

(4) 在 元 件 WHEEL1 上 单 击 ， 出 现 一 个 标记 壳 ， 移动 鼠标 进行 拖 移 ， 并 单 击 中 键 结 束 
拖 移 ， 使 元 件 停留 在 原来 的 位 置 ， 关 闭 “ 拖 动 ” 对 话 框 。 

(5) 退出 机 构 环境 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 关闭 区 域 中 的 “关闭 ”按钮 国 ， 

Task4. 增加 轮 2 (WHEEL2.PRT 


将 轮 2 WHEEL2.PRT)〉 闭 到 基准 轴 AA_2 上 ， 创 建 销 杀 (Pin〉 连 接 。 

Step1. 单 击 模型 功能 选项 卡 。 3” ”区域 中 的 “组 装 ”按钮 司 ， 打 开 文 件 名 为 
WHEEL2.PRT 的 零件 。 

Step2. 创建 销 钉 (Pin〉 连 接 。 在 “元 件 放置 ”操控 板 中 进行 下 列 操作 ， 便 可 创建 销 钉 
(Pin〉 连接 : 

(1) 在 约束 集 列表 中 选取 关 销 选项 。 

(2) 修改 连接 的 名 称 。 单 击 操控 板 中 的 下 豆 选项 卡 ， 在 图 7.3.6 所 示 的 界面 中 ， 在 
集 名 称 文本 框 中 输入 连接 名 称 “Connection 2c”， 并 按 Enter 键 。 

(3) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 在 “放置 ”界面 中 单 击 柄 ii 圭 项 ， 然 后 分 别 选取 图 7.3.7 
中 的 轴线 和 模型 树 中 的 AA_2 基准 轴 (元 件 WHEEL2 的 中 心 轴线 和 AA_2 基准 轴线 )， 
维 束 的 参考 如 图 7.3.8 所 示 。 








平移 : 选取 元 件 的 端面 





局 Conrmeetior 2e ( 销 ) wi 已 自用 储 
日 轴 对 亨 
号 平 称 集 名 称 
Cormection ee 轴 对 齐 : 选取 这 
集 类 型 个 元 件 的 轴线 
区 =| 所 站 


状况 
新 建 集 未 完成 连接 定义 。 
7.3.6 “放置 ”界面 7.3.7 装配 轮 2 


ES Comection 2e [ 轴 ) 装束 已 启用 


加 WHEEL2:A_1 ( 轴 ) :F5 ( 近 尾 EF 让 
有 心 2:F7 (基准 轴 ) ss 


日 生物 俩 入 
0.00 | 


状况 
新 建 集 未 完成 连接 定 凡 。 


7.3.8 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 2 
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(4) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 7.3.7 中 的 元 件 的 端面 和 模型 树 中 的 ASM_TOP 基 
准 平面 (元 件 WHEEL2 的 端面 和 ASM_TOP 基准 平面 ), 以 限制 元 件 WHEEL2 在 ASM_TOP 
基准 平面 上 平移 ， 约束 的 参考 如 图 7.3.9 所 示 。 

注意 : 如 果 轮 2 和 轮 1 不 在 同一 平面 内 ， 在 “平移 ”约束 中 就 选择 轮 2 的 另 一 侧 端面 。 

(5) 单 击 操控 板 中 的 缀 按钮。 





局 Correctior 2c 目 肖 ) 区 束 已 启用 
轴 对 齐 ee 
中 平移 芍 束 类 型 


号角 YHEEL2z : 曲面 :75 ( 控 伸 _1; [TU 重合 |= 
是 ASW_TOF : F2 (基准 平面 ) 局 穆 


加 Rotationl 0.00 度 疝 


状况 
新 建 集 完成 连接 定 久 。 


图 7.3.9 “平移 ”约束 参考 
Task5. 定义 带 传 动 


Step1. 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 运动 ”区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 “， 进 入 机 构 模块 。 
Step2. 单 击 机 构 功能 选项 卡 连接 区 域 中 的 “ 带 ” 按 钮 仿 带 ， 此 时 系统 弹出 图 7.3.10 
所 示 的 “市 ”操控 板 。 
文件 | | 机 枸 | | 模 导 ”分 析 ” 注 厅 ” 泻 案 ”大体 模 于 ”工具 ”视图 ”应 用 程序 框 巢 | | 萤 “P@'@ 
A 


基准 


盏 


下 | 665. 1609037910| ~ | sm Ex |13344. 66495170 | » = Il ® 而 Gd Vv XX 


一 考 | 选项 属性 
图 7.3.10 “ 带 ” 操 控 板 
Step3. 选取 图 7.3.11 中 轮 1 (WHEEL1) 的 边缘 曲面 ， 按 住 Ctrl 键 ， 再 选取 图 7.3.11 


中 轮 2(WHEEL2) 的 边缘 曲面 ， 完 成 后 的 效果 如 图 7.3.11 所 示 。 
选取 轮 1 的 边缘 曲面 





从 动 轴 定 义 ;选取 该 接 
头 中 带 此 箭头 的 旋转 
连接 轴 
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Step4. 单 击 “ 带 ” 操 控 板 中 的 半 按钮 。 
Task6. 定义 伺服 电动 机 


Step1. 单 击 机 构 功能 选项 卡 ” 括 入 ”区域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 他 
Step2. 系统 弹出 “伺服 电动 机 定义 ”对 话 框 ， 在 该 对 话 框 中 进行 下 列 操 作 : 
(1) 输入 伺服 电动 机 名 称 。 在 该 对 话 框 的 “名 字 ” 文 本 框 中 输入 伺服 电动 机 名 称 , 或 。。。 
采用 系统 的 默认 名 。 eee 
(2) 选择 运动 轴 。 在 图 7.3.11 所 示 的 轮 1 上 选取 旋转 连接 轴 Connection_lc. axis_1。 
(3) 定义 运动 函数 。 单 击 对 话 框 中 的 束 原 选项 卡 ， 系 统 显示 图 7.3.12 所 示 的 界面 ， 在 
该 界面 中 进行 下 列 操作 : 





伺服 电动 机 定 儿 
名 称 


Servellotorl 


图 形 
a 
[Vf 速度 
LL 和 在 单 捉 图 形 中 [| 加 建 度 





应 用 (4) | ”确定 | 取消 
7.3.12 “伺服 电动 机 定义 ”对 话 框 


@ 选择 规范 。 在 规范 区 域 的 列表 框 中 选择 颗 枝 |， 

@ 选取 运动 函数 。 在 谍 时 区 域 的 下 拉 列 表 中 选择 函数 类 型 为 党 旦 ， 在 “A” 文本 框 中 
输入 数值 10。 | 

Step3. 完成 伺服 电动 机 定义 。 单 击 “ 伺 服 电动 机 定义 ”对 话 框 中 的 列 定 | 按 饵 。 

Task7， 建立 运动 分 析 并 运行 

Stepl. 单 击 机 构 功能 选项 卡 分析” 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 党 ,。 

Step2. 此 时 系统 弹出 图 7.3.13 所 示 的 “分 析 定义 ”对 话 框 ， 在 该 对 话 框 中 进行 下 列 操 
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(1) 输入 分 析 〈 即 运动 ) 名 称 。 在 对 话 框 的 名 称 文本 框 中 输入 此 分 析 的 名 称 ， 或 采用 
系统 默认 名 。 

(2) 选择 分 析 类 型 。 选 取 分 析 的 类 型 为 “位 置 ”。 

(3) 调整 伺服 电动 机 顺序 。 如 果 在 机 构 装 置 中 有 多 个 伺服 电动 机 ， 则 可 在 对 话 框 的 
电动 示 选项 卡 中 ， 调 整 伺服 电动 机 顺序 。 由 于 本 例 中 只 有 一 个 伺服 电动 机 ， 所 以 不 必 进 行 
此 步 操作 。 

(4) 定义 动画 时 域 。 在 图 7.3.13 所 示 的 “分 析 定 义 ” 对话 框 的 ;国情 显示 :区 域 进行 下 列 操作 : 


分 析 定 兴 

名 称 
MnalvsisDefinitionl 
类 型 

jn 
首先 项 电动 机 

图 形 显示 
开始 时 间 
长 度 和 帧 培 

疼 止 时 间 

由 i 

帖 频 

最 小 间 隅 


磷 定 的 图 元 





图 7.3.13 “分 析 定 义 ” 对 话 框 


QW 输入 开始 时 间 0《〈 单 位 为 秒 )。 
他 选择 测量 时 间 域 的 方式 。 选 择 
(3) 输入 结束 时 间 10《〈 和 单位 为 秒 )。 
4) 输入 帆 频 10。 





dl 方式 . 
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(5) 定义 初始 位 置 。 在 图 7.3.13 所 示 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 的 被 饰 置 区 域 , 选中 国 当前 单 。 。。。 
选项 。 @@@ 
Step3. 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定义 ”对 话 框 中 的 瑟 行 名) 按钮 。 0 

完成 运动 分 析 。 单 击 “分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 二 测定 





Step4. 按钮 。 eee 





7.4 3D 接触 。。。 


利用 3D 接触 的 功能 可 以 实现 机 构 中 两 元 件 之 间 的 接触 不 罕 透 以 及 辜 撞 的 模拟 ，3D 接 
触 还 可 以 进行 压力 角 、 接 触 面 积 和 滑动 速度 等 参数 的 分 析 研 究 。 

下 面 举 例 说 明 创建 3D 接触 的 一 般 操 作 过 程 。 

Stepl. 将 工作 目录 设置 至 D:\creo3.16\work\ch07.04\。 

Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 3D_asm， 选 取 中 sssmadssiem 横 板 。 

Step3. 引入 第 一 个 元 件 base.prt， 并 使 用 刁 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 二 个 元 件 slide_01.prt， 并 将 其 调整 到 图 7.4.1 所 示 的 位 置 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 -= 
| 放大 图 


Pp 





平移 ， 选 取 这 两 个 平面 “< _ 





图 7.4.1 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 


Step5. 创建 SLIDE_01 和 BASE 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 器 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 臣 香 按钮， 分 别 选 取 图 7.4.1 中 的 两 个 柱 
面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 总 豆 界面 如 图 7.4.2 所 示 。 


局 Connection_ 1 首肯 ) 芍 束 已 启用 
中 轴 对 齐 加 页 准 弄 
各 5LIDE_01: 曲 面 :FE 冬 伸 | | 证 
晴 BAsFE :曲面 :Fe ( 拉 伸 2 二 s 
平移 仿 欧 
旋转 轴 0.00 请 疝 


状况 
新 建 集 完成 连接 定 久 。 


图 7.4.2 “放置 ”界面 
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ee (3) 定义 “平移 ” 约束。 分别 选取 图 7.4.1 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 此 时 


@e@e@e 总 轩 加 

界面 如 图 7.4.3 所 示 。 

@e@ee@e 

< 局 Connection 1 {办 光束 已 所 用 
eee® 轴 对 齐 

eee 中 平移 鸭 束 基 型 

< < 名 sLIDE_01: 曲面 :F5 ( 拉 仲 . -重合 ” 
eee BASE: 曲面 :75 ( 拉 坤 _1) 偏 称 

eee 

@@@ 旅 转轴 0.00 屋 疝 


状况 
新 建 集 完成 连接 定 久 。 


图 7.4.3 “放置 ”界面 


(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 下 坪 界面 中 单 击 吕 旋转 轴 选 项 , 分 别 选 取 SLIDE_01 和 BASE 


中 的 FRONT 基准 平面 为 旋转 轴 参 考 。 
(5) 设置 位 置 参数 。 在世 旦 界面 右 侧 当 前 位 蝇 





键 确认 ;选中 嘻 启用 重新 生成 值 复 选 杠 ， 如 图 7.4.4 所 示 。 


日 Comection 6 ( 销 ) Tt 重新 生成 人 
轴 对 齐 
了 D0 一 0.0 
旋转 轴 设置 零 位 置 


og SLIDE_01:FROHT:F3 (基准 Ff 启用 重新 生成 值 

BASE: FROHT:F3 (基准 平面 ) 门 最 小 限制 -180.0 

[| 量 志 限制 180.0 
动 痢 尾 性 》》 


新 建 集 
图 7.4.4 设置 位 置 参数 


(6) 单 击 操控 板 中 的 甘 按 钮 ， 完 成 销 连接 的 创建 ， 如 图 7.4.5 所 示 。 





7.4.5 完成 机 构 连 接 


Step6. 引入 元 件 SLIDE_02， 并 将 其 调整 到 图 7.4.6 所 示 的 位 置 。 
Step7. 创建 SLIDE_02 和 BASE 之 间 的 销 连 接 。 
(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 共 销 选项 。 


上 区域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 近 Enter 
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(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 恋 直 按钮， 分 别 选 取 图 7.4.6 中 的 两 个 柱 ”。。。 
面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 此 时 茂 置 界面 如 图 7.4.7 所 示 。 人 


_,:- 轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 eee 


“人 平移， 选取 这 两 个 平面 





图 7.4.6 创建 销 (Pin) 连接 


局 Connection 2 [四 约束 已 启用 
中 轴 闭 齐 如 市 类 型 
人 5LIDE_02: 曲 面 :F6 拉 伸 | en 
En BhsE: 曲面 :Fe [ 特 伸 _2) 二 要 
平移 i 
9 旋转 四 到 天 
状况 
和 完成 连接 定义 。 


图 7.4.7 “放置 ”界面 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 图 7.4.6 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 此 时 
放置 界面 如 图 7.4.8 所 示 。 


刁 Connection 2 {和 区 上 囊 已 启用 
轴 对 齐 os, 
中 平移 光束 准 型 


Bg sLIDE_02: 曲 面 :P5( 拉 伸 | | | 重 台 | 
| 蚂 hsF: 曲面: 瑟 冬 伸 1 仿 区 
9 证 转 烛 0.00 皮 身 
状况 





图 7.4.8 “放置 ”界面 
(4) 单 击 操控 板 中 的 按钮， 完成 销 连 接 的 创建 。 
(5) 调整 模型 的 位 置 如 图 7.4.9 所 示 。 





图 7.4.9 调整 模型 位 置 


207 
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Step8. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 运动 ”区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 3， 
。。。 ”进入 机 构 模块 。 


2: Step9. 设置 初始 位 置 。 

(1) 选择 拖 动 命令 。 单 击 “运动 ”区 域 中 的 “ 拖 动 元 件 ” 按钮 名， 系统 弹出 “ 拖 动 ”对 
。。。 话 框 。 

(2) 记录 快照 1。 单 击 对 话 框 当 首 快 四 区 域 中 的 蔽 按钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 1 
司 (CSnapshot1 )。 


(3) 单 击 闫 图 按钮， 关闭 “ 拖 动 ”对 话 框 。 

Step10. 设置 3D 接触 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 连接 区 域 中 的 “3D 接触 ”按钮 至 ， 系 统 弹 出 
图 7.4.10 所 示 的 “3D 接触 ”操控 板 。 


文件 > | | 机 构 | | 神 型 ”分 析 ”注释 ” 泻 沫 人 体 模型 工具 ”视图 应 用 程序 框架 | | 3 益 备 也 忽 -名 
[下 项 | ”| 无 摩 搜 "| NS 辆 oo 刁 X 
参考 | 接触 | 属性 


7.4.10 “3D 接触 ”操控 板 


(2) 选取 定义 对 象 。 在 机 构 中 选取 图 7.4.11 所 示 的 曲面 为 定义 对 象 。 
(3) 单 击 操控 板 中 的 站 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 ， 如 图 7.4.12 所 示 。 


选取 这 两 个 曲面 





7.4.11 选取 定义 对 象 7.4.12 设置 3D 接触 


Step11. 定义 伺服 电动 机 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 插入 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 39， 系统 弹出 “伺服 电动 机 
定义 ”对 话 框 。 

(2) 选取 参考 对 象 。 选 取 图 7.4.13 所 示 的 连接 为 参考 对 象 。 
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” 选 此 连接 





7.4.13 ”选取 参考 对 象 


(3) 设置 轮廓 参数 。 单 击 “ 伺 服 电动 机 定义 ”对 话 框 中 的 歼 序 选项 卡 ， 在 “定义 运动 
轴 设 置 ”按钮 六 右 侧 的 下 拉 列 表 中 选择 速度 选项 ， 在 “ 模 ” 下 拉 列 表 中 选择 重量 选项 ， 并 
将 A 的 值 设 置 为 36。 

(4) 单 击 对 话 框 中 的 区 定 榨 钮 ， 完 成 体 服 电动 机 的 定义 。 

Step12. 定义 机 构 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 ”分析 ~ 区域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 ,党 ， 系 统 弹出 “分 析 定义 ” 
对 话 框 。 

(2) 定义 初始 配置 。 在 超 痊 配置 区 域 中 选择 回 快照 : 单 选项 ， 并 在 其 后 的 下 拉 列 表 中 选 
择 快 照 “Snapshotl ”。 

(3) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定义 ”对 话 框 中 的 _ 恶 行 外) | 按钮， 查看 机 构 的 运行 状 
况 ， 可 以 发 现 电 动机 驱动 的 SLIDE _02 由 于 3D 接触 连接 撞 开 了 SLIDE_01。 

(4) 完成 运动 分 析 。 单 市 ”“ 列 定 “完成 运动 分 析 。 

Step13. 再 生 模 型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 * 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 唾 ， 再 生 
机 构 模 型 。 

Step14. 保存 机 构 模型 。 


7.5 和 典型 机 构 仿 真 应 用 艺 例 1 一 一 微型 联 轴 器 仿真 


范例 概述 : 

该 模型 模拟 的 是 微型 联 轴 器 的 运行 状况 ， 主 要 用 到 了 机 构 连 接 和 3D 接触 ， 如 图 7.5.1 
所 示 。 在 创建 该 机 构 模 型 时 ， 一 定 要 注意 联 轴 器 和 花 键 之 间 不 能 出 现 关 联 性 准 配 或 机 构 约 
来 ， 只 能 应 用 3D 接触 进行 连接 ， 并且 3D 接触 需要 间隔 一 个 键 具 进行 设置 ， 否则 后 面 仿真 
会 失败 。 读 者 可 以 打开 视频 文件 D:\creo3.16\work\ch07.05\ok\ COUPLING.mpg 查看 机 构 运 
行 状况 。 
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7.5.1 机构 模型 


Stepl. 将 工作 目录 设置 至 D:\creo3.16\work\ch07.05\。 

Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 coupling_asm， 选 取 mms-asm-des 可 模板 。 
Step3. 引入 第 一 个 元 件 base.prt， 并 使 用 扣 默 汶 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 二 个 元 件 coupling_01.prt， 并 将 其 调整 到 图 7.5.2 所 示 的 位 置 。 


平移 ， 选 取 这 两 个 表面 、 





图 7.5.2 创建 销 (Pin) 连接 


Step5. 创建 COUPLING_01 和 BASE 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 器 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 总 吾 按钮， 分 别 选 取 图 7.5.2 中 的 两 个 柱 
面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 焉 再 界面 如 图 7.5.3 所 示 。 








辐 Connection_1 {外} 约束 已 启用 
中 轴 对 齐 的 市 类 型 
对 cowLTWS 01 :曲面 :Fe 典 [i 
有 BhsE: 曲面 :F2 拉 伸 2) | 
平移 坑 移 
旋转 轴 0.00 | 
状况 
IE 完成 连接 定义 。 


图 7.5.3 “放置 ”界面 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 图 7.5.2 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 此 时 
放置 界面 如 图 7.5.4 所 示 。 


第 了 了 章 


辐 Comection_1 (四) 光束 已 筷 用 
铀 对 齐 oe 
中 平移 芍 束 类 型 


| 旬 @ CoUPLING 01: 曲面 :F2 Ea 本 重合 
各 Bh5E: 曲面 :2 ( 拉 伸 _2) ] 仿 息 
诞 转轴 0.00 反 同 





状况 
新 建 集 完成 连接 定 多。 





图 7.5.4 “放置 ”界面 


说 明 : 在 误 轩 界面 中 单 击 尽 向 按钮 ,可 以 反 转轴 对 齐 和 面 对 齐 的 方向 , 如 果 单 击 到 向 
按钮 没有 效果 ， 可 以 预先 将 元 件 coupling_01 调整 到 图 7.5.5 所 示 位 置 再 进行 约束 

(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 理 二 ,界面 中 单 击 电话 苇 负 选项 ， 在 模型 树 中 选取 
COUPLING 01 中 的 基准 平面 DTM3 和 装配 中 的 基准 平面 ASM_TOP 为 旋转 轴 参 考 。 





(5) 设置 位 置 参数 。 在 王 汪 界面 右 侧切 前 生生 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 
键 确认 ， 单 击 - 闪 按钮 ， 选 中 呵 月 用 本 新 生成 值 复 选 框 ， 如 图 7.5.6 所 示 。 








辐 Connection_1 {月 ) 当前 位 置 重新 生成 值 
轴 对 齐 Fe yy 0 
nn -| | ; 0.0 
施 转轴 黄 症 圭 位 置 | " 
EY COUPLING 01: DTH3:F20 加 门 启用 重新 生成 值 
同和 hsN_TOP:F2 (基准 平面 ) ] 丫 最 小 限制 -180.0 
[| 最 去 限制 180.0 
动态 尾 性 >》 
新 建 集 
7.5.5 ”调整 元 件 位 置 75.6 设置 位 置 参数 


(6) 单 击 操控 板 中 的 当 按 钮 ， 完 成 销 连接 的 创建 。 
Step6. 引入 元 件 COUPLING_02.prt， 并 将 其 调整 到 图 7.5.7 所 示 的 位 置 。 


平移 ;选取 这 两 个 表面 ~- --z 轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 





一 
一 一 
2 
一 
一 一 
一 
一 
一 


图 7.5.7 创建 销 (Pin) 连接 
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Step7. 创建 COUPLING 02 和 BASE 之 间 的 销 连接 。 

(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 芝 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 四 得 按钮 ， 分 别 选 取 图 7.5.7 中 的 两 个 柱 
面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 ， 意 年 界面 如 图 7.5.8 所 示 。 


己 Conmection 2 (和 疾 ) 约束 已 启用 
中 轴 对 齐 的 圳 类 型 
各 couPLING_02: 曲 面 :Fl 拍 。 a 
名 BASE: 曲面 :F1 ( 拉 伸 _1) 二 s 
平移 坊 移 
旋转 轴 0.00 庶 疝 
状况 
二、 完成 连接 定义 。 


图 7.5.8 “放置 ”界面 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 图 7.5.7 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 此 时 
放置 界面 如 图 7.5.9 所 示 。 


是 Conmection 2 虑 肯 ) 约束 已 启用 
灿 对 齐 be 
不 平移 约束 类 型 


和 COUPLING_02: 曲面 :Fl 侧 .| 重合 
同和 BhSE: 曲面 :F1 ( 拉 坤 _1) 仿 移 


旋转 轴 0.00 反 壬 


状况 
新建 集 完成 连接 定 久 。 


图 7.5.9 “放置 ”界面 
(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 式 下 界面 中 单 击 口 族 转 轴 选 项 ， 在 模型 树 中 选取 
COUPLING 02 中 的 基准 平面 DTM3 和 装配 中 的 基准 平面 ASM_TOP 为 旋转 轴 参 考 。 
(5) 设置 位 置 参 数 。 在 ' 总 置 界面 右 侧 国 前言 村 区域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 
键 确认 ; 单 击 ”> 按钮 ， 选 中 嘻 自用 重新 生成 值 复 选 框 ， 此 时 ， 芒 各 界面 如 图 7.5.10 所 示 。 


己 Conmnection 2 {生肖 7 当前 位 置 重新 生成 全 
轴 对 齐 
a 0 0 一 办 六 0.0 
诈 转 轴 娘 置 地 各 秆 


COUPLING D2:0TM3:F19 操 | Ff 自 用 重新 生成 值 

同和 hsH_TOP :Fz (基准 平面 ) 门 最 小 限制 -180.0 

[| 量 去 限制 180.0 
动态 尾 性 >》 


新 建 集 


图 7.5.10 “放置 ”界面 
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(6) 单 击 操控 板 中 的 半 按钮 ， 完 成 销 连 接 的 创建 。 
Step8. 引入 元 件 SPLINE.prt， 并 将 其 调整 到 图 7.5.11 所 示 的 位 置 。 





轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 ---- --; .4 平移 轴 : 选取 这 两 个 表面 ed 


; 
“1 
1 





7.5.11 创建 圆柱 《Cylinder) 连接 


Step9. 创建 SPLINE 和 BASE 之 间 的 圆柱 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 蓉 国 柱 选项， 系统 弹出 “元 件 放 置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 菜单 
中 的 | 到 可 | 洗 项 卡 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选 取 图 7.5.11 所 示 的 两 个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 
此 时 将 吉 界面 如 图 7.5.12 所 示 。 


是 Comection_3 【圆柱 ) 光束 已 居 用 
中 轴 对 齐 0 
并 | SFLIIE :曲面 :Fl (合并 ) 
i 全 BASE :曲面 :F1 ( 拉 伸 _11 二 
平移 轴 局 徐 
旋转 轴 0.00 尺 冉 
状 涡 
人 完成 连接 定义， 


图 7.5.12 “放置 ”界面 

(3) 设置 平移 轴 参 考 。 在 下 二 界面 中 单 击 中 藉 轴 选项 ， 选 取 图 7.5.11 所 示 的 两 个 平 
面 为 平移 轴 参 考 。 

(4) 设置 平移 轴 位 置 参数 。 在 总 豆 界面 右 侧 当前 位 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 300.5 
(如 果 方 向 相反 则 为 负 值 )， 并 按 Enter 键 确认 ; 单 击 六 按钮 ， 选 中 国语 用 重新 生成 值 复 
选 框 ， 此 时 京 直 界面 如 图 7.5.13 所 示 。 

(5) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 下 旦 界面 中 单 击 吕 族 转轴 选项 ， 在 模型 树 中 选取 SPLINE 中 
的 基准 平面 DTM1 和 装配 中 的 基准 平面 ASM_TOP 为 旋转 轴 参 考 。 
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局 Conneection 3 【圆柱 ) 





当前 位 置 重新 生成 值 
办 对 亨 - 
平 乏 轴 -300.5 再 六 办 -300.5 
和 5FLINE: 曲面 :F1 (合并 ) 坝 置 地 芭 置 
列 j BhsE: 曲面:73 ( 控 伸 _3) [Yi 启用 重新 生成 值 
旋转 轴 [| 最 小 限制 -1000000.0 
[| 最 大限 制 1000000.0 
动态 尾 性 >> 
新 建 集 


7.5.13 “放置 ”界面 


(6) 设置 位 置 参数 。 在 下 等 界面 右 侧 当前 


有 1 站 


-区域 下 的 文本 框 中 输入 值 90, 并 按 Enter 
键 确 认 ; 单 击 ”> 按钮 ， 选 中国 启用 重新 生成 秆 复 选 框 ， 此 时 ,总 界面 如 图 7.5.14 所 





局 Connection 3 【圆柱 ) 


ET 重新 生成 便 
轴 对 齐 
平稳 轴 90.0 下 六 90.0 
旋转 轴 设置 零 位 置 
二 5FLIHE:DTHI:F12 莽 准 平 。 Ff 启用 重新 生成 值 
叶 和 MSN_TOP :Fz (基准 平面 ) 门 最 小 限制 rp 
中 最 二 限制 180.0 
动态 尾 性 >> 


新 建 集 


7.5.14 “放置 ”界面 


(7) 单 击 操控 板 中 的 半 按钮， 完成 圆柱 连接 的 创建 。 


Step10. 进入 机 构 模块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 运动 ”区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 3 
进入 机 构 模 块 。 


Step11. 定义 3D 接触 1。 


(1) 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 连接 区 域 中 的 “3D 接触 ”按钮 人 ， 系 统 弹 出 
“3D 接触 ”操控 极 。 


(2) 选取 参考 对 象 。 按 住 Ctrl 键 ， 在 机 构 中 依次 选取 图 7.5.15 所 示 的 曲面 1 和 曲面 2 
为 参考 对 象 。 


(3) 单 击 操控 板 中 的 筠 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 





-曲面 1 


-曲面 2 





图 7.5.15 选取 参考 对 象 
说 明 : 如 果 无 法 直接 选取 曲面 1 和 曲面 2， 可 以 将 模型 切换 到 线 框 显示 状态 ， 采 用 “在 
列表 中 选取 ”的 方法 进行 选取 ; 也 可 以 将 花 键 元 件 拖 移 一 定 的 角度 进行 选取 ， 但 是 选取 完 
成 后 需要 再 生 模型 。 
Step12. 定义 3D 接触 2。 参 考 操作 步骤 Step11， 依 次 取 图 7.5.16 所 示 的 曲面 3 和 曲面 
4 为 参考 对 象 定义 3D 接触 2。 


-曲面 3 


-曲面 4 





图 7.5.16 选取 参考 对 象 


Step13. 定义 伺服 电动 机 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 插入 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 呈 ， 系 统 弹出 “伺服 电动 机 
定义 ”对 话 框 。 

(2) 选取 参考 对 象 。 选 取 图 7.5.17 所 示 的 连接 为 参考 对 象 。 





。 选 此 连接 


图 7.5.17 选取 参考 对 象 
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(3) 设置 轮廓 参数 。 单 击 “ 伺 服 电动 机 定义 ”对 话 框 中 的 埋 历 选项 卡 ， 在 “定义 运动 
轴 设 置 ”按钮 六 右 侧 的 下 拉 列 表 中 选择 速度 选项 ， 在 “ 模 ” 下 拉 列 表 中 选择 常量 选项 ， 设 
置 A=45。 

(4) 单 击 对 话 框 中 的 瘟 宇 按钮， 完成 伺服 电动 机 的 定义 。 

Step14. 设置 初始 位 置 。 

(1) 选择 拖 动 命令 。 单 击 运动 ”区 域 中 的 “ 拖 动 元 件 ” 按钮 锅 ， 系 统 弹出 “ 拖 动 ”对 
话 框 。 

(2) 记录 快照 1。 单 击 对 话 框 当 前 快 时 区 域 中 的 蔽 按 钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 1 
(CSnapshot1 )。 

(3) 单 击 替 负 按钮， 关闭“ 拖 动 ” 对 话 框 。 

Step15. 定义 机 构 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 “分析” 区域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 .党 ,， 系 统 弹出 “分 析 定义 ” 
对 话 框 。 

(2) 定义 初始 配置 。 在 让 稀 配置 区 域 中 选择 入 快照 : 单 选项 。 

(3) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 _ 玻 行 (8 | 按钮， 查看 机 构 的 运行 状 
况 。 

(4) 完成 运动 分 析 。 单 击 ” ”区 走 完成 运动 分 析 。 

Step16. 保存 回放 结果 。 

(1) 单 击 机 构 功能 选项 卡 分 析 " 区 域 中 的 “回放 ”按钮 四 ， 系 统 弹 出 “回放 ”对 话 框 。 

(2) 在 “回放 ”对 话 框 中 单 击 “保存” 按钮 晶 ， 系 统 弹出 “保存 分 析 结 果 ” 对 话 框 ， 
采用 系统 默认 的 名 称 ， 单 击 ，” 如 大 “| 按钮 ， 即 可 保存 仿真 结果 ， 

Step17. 输出 视频 。 

(1) 单 击 “ 回 放 ” 对 话 框 中 的 “播放 当前 结果 集 ” 按 钮 加， 系统 弹出 “动画 ”对 话 框 。 

(2) 单 击 “ 回 放 ” 对 话 框 中 的 “录制 动画 为 MPEG 文件 按钮 郝 发 .- ,系统 弹出 “ 捕 
获 ” 对 话 框 ;， 单 击 确 下 按钮， 机 构 开 始 运行 输出 视频 文件 。 

(3) 在 工作 目录 中 播放 视频 文件 “COUPLINGmpg” 碍 看 结 

(4) 单 击 “ 动 画 对 话 框 中 的 | 美 图 按钮 , 系统 返回 到 “回放 ”对 话 框 , 单 击 其 中 的 关闭 
按钮 关闭 对 话 框 。 

Step18. 再 生 模 型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 * 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 疼 ， 再 生 
机 构 模 型 。 

Step19. 保存 机 构 模型 。 
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7.6 ”和 典型 机 构 仿 真 应 用 学 例 2 一 一 弹性 磁 撞 仿真 





范例 概述 : 
该 模型 模拟 的 是 滑 块 受到 一 个 瞬间 舌 量 力 的 作用 ， 在 底座 上 面 滑动 ， 然 后 与 挡 板 接 触 。。。 


一 起 运动 压缩 弹 算 。 压 缩 到 一 定 程度 后 ， 弹 簧 反弹 将 滑 块 弹出 ， 由 于 摩擦 力 的 原因 最 终 停 2。2。 
止 在 某 一 位 置 ， 如 图 7.6.1 所 示 。 该 实例 综合 运用 了 点 力 、3D 接触、 弹簧、 凸轮 和 动态 分 

析 等 功能 。 读 者 可 以 打开 视频 文件 D:\creo3.16\work\ch07.06\ok\ COLLISION_ASM.mpeg 查 

看 机 构 运行 状况 。 





7.6.1 机 构 模 型 


Stepl. 将 工作 目录 设置 至 D:\creo3.16\work\ch07.06\。 
Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 collision_asm， 选 取 mms-asm-dss 亚 模板 。 
Step3. 引入 第 一 个 元 件 BASE.prt， 并 使 用 吕 黑 让 约束 完全 约束 该 元 件 。 
Step4. 引入 第 二 个 元 件 SLIDE.prt， 并 将 其 调整 到 图 7.6.2 所 示 的 位 置 。 
Step5. 创建 SLIDE 和 BASE 之 间 的 滑 块 连接 。 
(1) 在 连接 列表 中 选取 时 党 归 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放 置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 | 下 本 | 选项 卡 。 
铀 对 齐 ， 选 取 这 两 条 边线 





图 7.6.2 ”创建 滑 块 〈Slider) 连接 


(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选取 图 7.6.2 所 示 的 两 条 边线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 
此 时 刺 填 界面 如 图 7.6.3 所 示 。 


217 





起 移 


0.00 | 兵 向 | 
元 成 连接 定 饮 。 


图 7.6.3 “放置 ”界面 





(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选 取 图 7.6.2 所 示 的 两 个 表面 为 “旋转 ”约束 参考 ， 此 时 
放置 界面 如 加 7.6.4 所 示 。 


局 Corrmectiorm 1 上 月 块 ) 


坊 称 


no “| 皮 咎 


状况 
元 成 连接 定名 。 





图 7.6.4 “放置 ”界面 


(4) 设置 平移 轴 参 考 。 在 意 置 界面 中 单 击 5 平 稀 胃 选项， 选取 图 7.6.5 所 示 的 两 个 平 
面 为 平移 轴 参 考 。 





平移 轴 : 选取 这 两 个 平面 


图 7.6.5 设置 平移 轴 参 考 


(5) 设置 位 置 参 数 。 在 训 置 界面 右 侧 瑟 前 本 可 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 150， 并 按 
Enter 键 确认 ， 然 后 单 击 。 2 按钮 ， 选 中 攻 自 用 重新 生成 值 复 选 框 ， 选 中 町 景 小 限制 复 先 
框 ， 在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 0， 选 中 区 最 大 限制 复 选 框 ， 在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 850， 
分 别 按 Enter 键 确 认 ， 如 图 7.6.6 所 示 。 


辐 Connection_1 1 月 块 ] 


当前 位 置 重新 生成 值 


已 emo 
| 起 置 堆 位 置 | 

[Wf 启用 重新 生成 值 

[Wf 景 小 限制 

[IYf 景 太 限制 8500 

| 动态 尾 性 ?> | 





图 7.6.6 设置 位 置 参 数 


(6) 设置 摩擦 系数 。 在 长 置 界 而 右 侧 单 击 | 动 碍 尾 性 ?> | 按钮 ， 选 中 区 启用 摩 尝 复 选 


框 ， 在 Ms 文本 框 中 输入 静态 摩擦 系数 0.1， 在 Mr 文本 框 中 输入 动态 摩擦 系数 0.1， 分 别 
按 Enter 键 确认 ， 如 图 7.6.7 所 示 。 


辐 Connection_1 1 月 块 ] 方 ] 恢 浊 系数 








”< 动 态 尾 性 





图 7.6.7 设置 摩擦 系数 


(7) 单 击 操控 板 中 的 当 按钮 ， 完 成 滑 块 连接 的 创建 。 

Step6. 引入 元 件 BLOCK.prt， 并 将 其 调整 到 网 7.6.8 所 示 的 位 置 。 

Step7. 创建 BLOCK 和 BASE 之 间 的 滑 块 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 油 
菜单 中 的 芒 秆 选项 卡 。 





选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放 置 ” 操 控 板 ， 单 击 操控 板 


旋转 : 选取 这 两 个 平面 、 





1 轴 对 齐 : 选取 这 两 条 边线 


图 7.6.8 ”创建 滑 块 《Slider) 连接 





(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选 取 图 7.6.8 所 示 的 两 个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 
此 时 误 置 界面 如 图 7.6.9 所 示 。 


Conmection 2 [月 块 ) 





状况 
元 成 连接 定名 。 





图 7.6.9 “放置 ”界面 


(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选 取 图 7.6.8 所 示 的 两 个 表面 为 “旋转 ”约束 参考 ， 此 时 
放置 界面 如 图 7.6.10 所 示 。 


[ES Conmnection ? 上 月 块 ) 区 束 已 启用 


约 囊 并 型 
中 日 距 喜 | > 


坊 称 


260.00 7 | 度 符 | 
状 沈 
元 成 连接 定 所 。 


图 7.6.10 “放置 ”界面 








(4) 设置 平移 轴 参 考 。 在 疼 秆 界面 中 单 击 加 字 敬 钵 选项 ， 选 取 图 7.6.11 所 示 的 两 个 平 


面 为 平移 轴 参 考 。 


| .人 > 平移 轴 ; 选取 这 两 个 平面 








图 7.6.11 设置 平移 轴 参 考 


(5) 设置 位 置 参 数 。 在 训导 界面 右 侧 加 谓语 加 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 260， 并 按 
Enter 键 确认 ， 然 后 单 击 。 2 按钮 ， 选 中 略语 用 重新 生成 值 复 选 框 ， 选 中 困 最 小 限制 复 选 
框 ， 在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 0， 选 中 辕 景 大 限制 复 选 框 ， 在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 500， 
分 别 按 Enter 键 确认 ， 如 图 7.6.12 所 示 。 
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辐 Connection 2 1 月 块 ] 当前 位 置 章 新 生成 伍 
轴 对 齐 
证 二 mB0 .0 而 六 六 2B0. 0 
平 称 轴 设置 零 位 置 
各 BLOCK: 曲面 :F1 ( 控 伸 _1) | | Rf 启用 重新 生成 值 
交 BAsE: 曲面 :F5 ( 拉 伸 _1) FY 最 小 限制 .0 下 
Fw 最 大 PR 制 | 500.0 下 
动态 尾 性 > 
新 建 集 


图 7.6.12 设置 位 置 参数 


(6) 设置 摩擦 系数 。 在 总 走 界面 右 侧 单 击 _ 副 大 性 此 >> 按钮， 选中 加 自用 摩擦 复 选 
框 ， 在 Ms 文本 框 中 输入 静态 摩擦 系数 0.1， 在 必 文本 框 中 输入 动态 摩擦 系数 0.1， 分 别 
按 Enter 键 确 认 ， 如 图 7.6.13 所 示 。 


辐 Commection 2 1 肯 块 ) 口 由 所 系 潜 
Hi 
旋转 品 = 0.0 
平 称 轴 [Wf 启用 摩擦 
oj BLOCKE: 曲面 :F1 ( 拉 伸 _1) Me = nl = 
名 BASE: 曲面 :75 拉 伸 _11 Ww, = [oi 
jo = 0.0 


“< 动态 尾 性 
新 建 集 


图 7.6.13 设置 摩擦 系数 


(7) 单 击 操控 板 中 的 法 按钮， 完成 滑 块 连接 的 创建 。 

Step8. 进入 机 构 模块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 运动 ”区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 *， 
进入 机 构 模 块 。 

Step9. 定义 质量 属性 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 属性 和 条 件 区 域 中 的 “质量 属性 ”按钮 A 地， 系统 弹出 “质量 属性 ” 
对 话 框 。 

(2) 选择 参考 类 型 。 在 参考 类 型 下 拉 列 表 中 选择 六 司 选 项。 

(3) 选取 参考 对 象 。 在 机 构 上 单 击 选取 整个 装配 为 参考 。 

(4) 定义 密度 。 在 更 汉 性 性 下 拉 列 表 中 选择 富 坚 选项 ,在 文本 框 中 输入 密度 值 7.85e-09， 
按 Enter 键 确认 。 

(5) 单 击 | 奖 定 ,| 按钮， 完成 质量 属性 的 定义 。 
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eee Step10. 定义 弹 和 车。 

。。。 (1) 选择 命令 。 单 击 插入 区 域 中 的 “弹簧 ” 按 乌 续 ， 系 统 弹出 “弹簧 ”操控 板 ， 
和 (2) 定义 弹簧 类 型 。 在 操控 板 中 按 下 “延伸 /压缩 弹 答 ”按钮 十。 

人 (3) 选取 参考 对 象 。 在 操控 板 中 单 击 对 按钮 ， 按 住 Ctrl 键 ， 选 取 图 7.6.14 所 示 的 
。。。 ”两 个 基准 点 为 参考 对 象 。 

和 (4) 定义 弹簧 直径 。 在 操控 板 中 单 击 这 让 _ 按钮， 选中 其 中 的 调整 图 标 直径 复 选 框 ， 


输入 弹 答 直径 100， 单 位 为 mm。 
(5) 定义 弹 得 参数。 在 操控 板 的 * 文 本 框 中 输入 弹 筑 系数 30， 单 位 为 Nmm; 在 操控 
板 的 是 文本 框 中 输入 弹 得 的 原始 长 度 值 260， 单位 为 mm， 此 时 弹 得 显示 如 图 7.6.15 所 示 。 
(6) 单 击 操控 板 中 的 加 按钮 ， 完 成 弹 答 的 定义 。 


选取 这 两 个 点 、、、、 





图 7.6.14 选取 参考 对 象 图 7.6.15 定义 弹 得 

Step11. 定义 凸轮 连接 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 连接 区 域 中 的 “凸轮 ”按钮 包 上 2 ， 此 时 系统 弹出 “凸轮 从 动 
机 构 连 接 定 义 ” 对 话 框 。 

(2) 定义 “凸轮 17 的 参考 。 选 取 图 7.6.16 所 示 曲 面 为 “凸轮 1” 的 参考 ， 单 击 “ 选 择 ” 
对 话 框 的 _ 绚 下 按钮 。 

(3) 定义 “凸轮 2” 的 参考 。 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连 接 定义 ”对 话 框 中 的 口 吏 2 选项 卡 ， 
选取 图 7.6.17 所 示 曲 面 为 “凸轮 2” 的 参考 ， 单 击 “ 选 择 ” 对 话 框 的 _ 绚 下 _ 按 乌 。 








选取 此 曲面 选取 此 曲面 








图 7.6.16 定义 “凸轮 1” 的 参考 图 7.6.17 定义 “凸轮 2” 的 参考 





(4) 定义 凸轮 连接 属性 。 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连 接 定 义 ” 对 话 框 中 的 性 造 选项 卡 ， 设 
置 图 7.6.18 所 示 的 参数 。 


”上 西 索 从 动机 构 连接 定 久 x 


Cam Follower!l 








(5) 单 击 “凸轮 从 动机 构 连 接 定 义 ” 对 话 框 中 的 确定 

Step12. 定义 3D 接触 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 连接 区 域 中 的 “3D 接触 ”按钮 在， 系统 弹出 
“3D 接触 ”操控 板 。 

(2) 选取 参考 对 象 。 按 住 Ctrl 键 ， 在 机 构 中 依次 选取 图 7.6.19 所 示 的 曲面 和 基准 点 为 
参考 对 象 。 


选取 此 点 选取 此 曲面 





图 7.6.19 ”选取 参考 对 象 


注意 : 选取 基准 点 PNTO 时 可 以 使 用 “在 列表 中 选取 ”的 方法 。 

(3) 设置 顶点 半径 参数 。 单 击 “3D 接触 ”操控 板 中 的 参考 选项 卡 ， 在 顶点 半径 文本 框 
中 输入 值 10， 如 图 7.6.20 所 示 。 

(4) 单 击 操控 板 中 的 | 当 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 
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和 





MY 完整 几何 
接 佣 参考 1: 
| 完 ... 夫 考 反 疝 
曲面 :F5 ( 拉 ..， 平原 向 we 
| 区 
接 佣 参考 >: 
完 ... 替 老 | 
PHTD:F4 ! 葵 ...， 垃 反 向 
5 
加 区 
顶点 半生 
110.0 


7.6.20 “设置 顶点 半径 参数 


Step13. 在 滑 块 中 添加 一 个 点 力 。 
(1) 选择 命令 。 在 机 构 功能 选项 卡 中 单 击 插入 区 域 中 的 “ 力 /扭矩 ” 按 钮 党 ， 系 统 
弹出 “ 力 / 扭 矩 定义 ”对 话 框 。 
(2) 定义 力 的 类 型 。 在 美 型 下 拉 列 表 中 选择 点 力 选项 。 
(3) 定义 力 的 位 置 参考 。 在 机 构 中 选择 图 7.6.21 所 示 的 点 为 力 的 位 置 参 考 。 
(4) 定义 力 的 大 小 。 在 函数 下 拉 列 表 中 选择 甫 选项 , 单 击 “ 向 表 中 添加 行 ”按钮 加 |， 


在 时 间 文 本 框 中 输入 值 0， 在 可 文本 框 中 输入 值 2600; 在 时 间 文 本 框 中 输入 值 0.1， 在 朴 
文本 框 中 输入 值 0。 





选 此 所 为 位 置 参考 选 此 边线 为 方 奖 参考 





7.6.21 选取 参考 对 象 


(5) 定义 力 的 方向 。 在 对 话 框 中 单 击 五 所 选项 卡 ， 在 年 芝 万 各 下 拉 列 表 中 选择 


直 过 曲线 或 负 选项 ， 然 后 选择 图 7.6.21 所 示 的 边线 为 力 的 方向 参考 ， 单 击 . 民 身 _ 按 钮 使 力 的 
方向 如 图 7.6.22 所 示 。 


第 人 J/ 章 典型 运动 机 构 





7.6.22 ”定义 方向 





(6) 单 击 对 话 框 中 的 | 奖 定 按钮， 完成 力 的 定义 。 

Step14. 设置 重力 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 属性 和 条 件 区 域 中 的 “重力 ”按钮 此 ， 系 统 弹出 “重力 ”对 话 框 。 

(2) 设置 重力 方向 。 在 方向 区 域 中 设置 X=0，Y=0， Z=1， 分 别 按 Enter 键 确认 ， 此 
时 重力 方 同 如 图 7.6.23 所 示 。 

(3) 单 击 确定 按钮， 完成 重力 的 设置 。 


7.6.23 ”重力 方向 


Step15. 设置 初始 位 置 。 
(1 ) 选择 拖 动 命令 。 单 击 亚 和 区 域 中 的 “ 拖 动 元 件 ” 按钮 项 ， 系统 弹出 “ 拖 动 ”对 


话 框 。 
(2) 记录 快照 1。 单 击 对 话 框 当前 快 四 区 域 中 的 蒋 按 钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 1 
(Snapshot1 )。 


(3) 单 击 差 图 按钮 ， 关 闭 “ 拖 动 ”对 话 框 。 

Step16. 设置 初始 条 件 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 属性 和 条 件 区 域 中 的 “初始 条 件 ”按钮 多， 系统 弹出 “初始 条 件 
定义 ”对 话 框 。 

(2) 在 快 盟 下 拉 列 表 中 选择 phetl 为 初始 位 置 条 件 ， 然 后 单 击 扣 按钮 。 

(3) 单 击 [ 一 定 按钮 ， 完 成 初始 条 件 的 定义 。 

Step17. 定义 动态 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 ”分析 ~ ”区域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 .党 ,， 系 统 弹 出 “分 析 定 义 ” 
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对 话 框 。 

(2) 定义 分 析 类 型 。 在 类 型 下 拉 列 表 中 选择 动 坦 选项 。 

(3) 定义 图 形 显示 。 在 首选 项 选项 卡 的 持续 时 间 文本 框 中 输入 值 2， 在 同时 文本 框 中 输 
入 值 200。 

(4) 定义 初始 配置 。 在 灾区 配 置 区 域 中 选择 加 初 褒 条 件 状态 ; 单 选项 。 

(5) 定义 外 部 载荷 。 单 击 外 部 亏 痛 选项 卡 ， 选 中 [V9 启用 所 有 摩擦 和 [9 启用 重力 复 选 框 。 

(6) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 恶 行 如) 按钮 ， 查 看 机 构 的 运行 状 
况 。 

(7) 单 击 二 二 确定 “完成 运动 分 析 。 

Step18. 保存 回放 结果 。 

(1) 单 击 机 构 功能 选项 卡 分 析 " 区 域 中 的 “回放 ”按钮 四 ， 系 统 弹 出 “回放 ”对 话 框 。 

(2) 在 “回放 ”对 话 框 中 单 击 “保存 ”按钮 加 ,， 系 统 弹出 “保存 分 析 结 果 ” 对 话 框 ， 
采用 默认 的 名 称 ， 单 击 、 保 丰 “| 按钮 ， 即 可 保存 仿真 结果 。 

Step19. 输出 视频 。 

(1) 单 击 “ 回 放 ” 对 话 框 中 的 “播放 当前 结果 集 ” 按 钮 四 ， 系 统 弹 出 “动画 ”对 话 框 ， 

(2) 单 击 “ 回 放 ” 对 话 框 中 的 “录制 动画 为 MPEG 文件 按钮 郝 发 .- ,系统 弹出 “ 捕 
获 ” 对 话 框 ;， 单 击 三 下 按钮， 机 构 开 始 运行 输出 视频 文件 。 

(3) 在 工作 目录 中 播放 视频 文件 “COUPLINGmpg” 查 看 结果 。 

(4) 单 击 “ 动 画 ” 对 话 框 中 的 壮 图 按钮， 返回 到 “回放 ”对 话 框 ， 单 击 关闭 | 核 馈 
关闭 对 话 框 。 

Step20. 再 生 模型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 * 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 给 ， 再 生 
机 构 模 型 。 

Step21. 保存 机 构 模型 。 

















7.7 ”典型 机 构 仿 真 应 用 范例 3 一 一 深 子 反弹 仿真 
范例 概述 : 

该 模型 模拟 的 是 圆柱 深 子 由 于 重力 原因 从 圆 聊 形 斜面 上 小 落 下 米 ， 与 斜面 下 端的 滑 块 
发 生 碰 撞 后 反弹 回去 ， 符 圆柱 滩 子 再 次 落 在 斜面 上 后 又 沿 斜 面 下 滑 ， 再 次 与 滑 块 发 生 碰撞 ， 
如 此 反复 后 ， 消 块 在 斜面 底 端 作 往复 运动 ， 如 图 7.7.1 所 示 。 本 范例 主要 学 习 的 是 使 用 凸轮 
连接 模拟 碰撞 和 反弹 的 应 用 以 及 动态 分 析 的 一 般 过 程 ， 还 有 一 些 典 型 参数 的 设置 方法 。 读 
者 可 以 打开 视频 文件 Di:\creo3.16\work\ch07.07\ok\ ROLL_ASM.mpsg 查看 机 构 运 行 状 况 。 





7.7.1 机 构 模 型 


Stepl. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo3.16\work\ch07.07\。 

Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 roll_asm， 选 取 mmns_asm_desi 印 模板 。 
Step3. 引入 第 一 个 元 件 BASE_PARTprt， 并 使 用 内 黔 认 约束 完全 约束 该 元 件 。 
Step4. 引入 第 二 个 元 件 LINK01.prt， 并 将 其 调整 到 图 7.7.2 所 示 的 位 置 。 


。 ， 轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 





dd 
7.7.2 创建“ 销 (Pin)” 连 接 

Step5. 创建 LINK01 和 BASE_PART 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放 置 ” 操 控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 器 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 型 豆 按钮 ， 分 别 选 取 图 7.7.2 中 的 两 个 柱 
面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 此 时 癌 王 界面 如 图 7.7.3 所 示 。 








局 Commection 1 [四 ) 光束 已 息 用 
中 轴 对 齐 I 
加 LINED1: 曲 面 :Fi0( 拉 促 < a 
有 BhsE_PART: 曲面 :P10 时 | 二 到 
平移 
旋转 轴 0.00 | 
状况 
和 完成 连接 定 久 。 


图 7.7.3 “放置 ”界面 


(3) 定义“ 平移” 约束。 选取 LINK01 中 的 基准 平面 DIM1 和 BASE_PART 中 的 基准 
平面 RIGHT 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 此 时 ， 恋 下 界面 如 图 7.7.4 所 示 。 


227 








Connection_1 {生肖 ) 1 囊 已 启用 
铀 对 章 
昌平 称 芍 囊 类 型 


oj LINED1:DTM1 :FT ! 趟 准 平 1 -| 重合 加 
i 


晶 旋转 轴 0.00 7 | 友 向 | 














新 建 集 





图 7.7.4 “放置 ”界面 


(4) 单 击 操控 板 中 的 当 按 钮 ， 完 成 销 连接 的 创建 。 
Step6. 引入 元 件 SLIDER.prt， 并 将 其 调整 到 图 7.7.5 所 示 的 位 置 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 条 边线 






旋转 : 选取 这 两 个 平面 


图 7.7.5 创建 滑 块 (Slider) 连接 


Step7. 创建 SLIDER 和 BASE_PART 之 间 的 滑 块 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 号 衣 中 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 | 茂 置 选项 卡 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选 取 图 7.7.5 所 示 的 两 条 边线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 
此 时 ,新 置 界面 如 图 7.7.6 所 示 。 








图 7.7.6 “放置 ”界面 


(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选取 图 7.7.5 所 示 的 两 个 表面 为 “旋转 ”约束 参考 ， 此 时 









































日 Connection 2 ( 沸 块 ) 如 束 已 启用 eee 
轴 对 弃 @@@ 
中 旋转 约束 闪 型 @@@ 

sa @@@ 

|] | | | 加 丰 重合 | 可 

@@@ 

a BhSE PhRT: 曲面 :F5 3 偏 移 eee 

平 称 轴 ” 本 bo 7 | 后 条 | eee 
状况 | 

新 建 集 完成 连接 定义 。 














图 7.7.7 “放置 ”界面 


(4) 设置 平移 轴 参 考 。 在 训 置 界面 中 单 击 平 稀 因 选项 ， 选 取 图 7.7.8 所 示 的 两 个 平 
面 为 平移 轴 参 考 。 


平移 轴 ， 选取 这 两 个 平面 





-----------------------rt 





图 7.7.8 ”设置 平移 轴 参 考 





(5) 设置 位 置 参数 。 在 _ 前 置 界面 右 侧 回 曾 本 到 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 -8， 并 按 Enter 


键 确 认 ， 然 后 单 击 。 站 | 掖 钮 ， 选 中 图 自用 重新 生成 值 复 选 框 ， 如 图 7.7.9 所 示 。 














ET 当前 位 置 重新 生成 值 
轴 对 齐 Eo 
平 穆 轴 攻 | 








SLIDER: 曲面 :72 ( 控 伸 _2) [MYT 自 用 重新 生成 值 


名 BhsE_PART: 曲面 :F6 由 人 器 最 小 限制 





-1000000.D 所 
[| 量 去 限制 1000000.0 |™ 


























动态 尾 性 ?> | 











新 建 集 





| 

















图 7.7.9 设置 位 置 参数 


(6) 单 击 操控 板 中 的 只 按钮 ， 完 成 滑 块 连接 的 创建 。 
Step8. 引入 元 件 LINK02.prt， 并 将 其 调整 到 图 7.7.10 所 示 的 位 置 。 
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.7 平移 ， 选取 这 两 个 平面 





Fr--------------------- 






，_, 轴 对 齐 :选取 这 两 个 柱 面 





7.7.10 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 


Step9. 创建 LINK02 和 LINK0O1 之 间 的 销 连 接 。 
(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连接 约 束 列表 中 选择 匡 销 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 或 章 按钮 ， 分 别 选 取 图 7.7.10 中 的 两 个 


柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 此 时 , 剖 置 界面 如 图 7.7.11 所 示 。 


局 Conmection_ 3 八 肖 ) 芍 束 已 启用 
中 轴 对 齐 加 页 类 型 
en LINED2: 曲面 :F1 拉 圳 1; =- a 
LIHED1: 曲面 :F3 ( 拉 伸 _3; Es 
平移 ah 
g 旋转 轴 0.00 怕 壬 
人 完成 连接 定 久 。 
7.7.11 “放置 ”界面 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 选取 图 7.7.10 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 , 此 时 硫 豆 


界面 如 图 7.7.12 所 示 。 
局 Connection 3 (生活 ) 光束 已 自用 
轴 对 齐 ee 
中 平移 约束 类 型 
重合 * 





全 LINKD2: 曲面 :F1 ( 拉 伸 _1; 


部 LINED1: 曲面 :72 ( 拉 伸 2 博世 


上 旋转 轴 


新 建 集 


下 了 .位 


Step10. 创建 LINK02 和 SLIDER 之 间 的 销 连接 。 
(1) 在 划 下 界面 下 方 单 击 “新 建 集 


0.00 | 


“放置 ”界面 


99 二 太太 


字符 ， 在 “元 件 放 置 ” 操 控 板 的 机 械 连 接 约束 





列表 中 选择 3 销 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 型 旦 _ 按钮 ， 分 别 选取 图 7.7.13 中 的 两 个 。。。 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 于 站 界面 如 图 7.7.14 所 示 。 pe 





图 7.7.13 创建 销 (Pin) 连接 





上 由 Connection 3 (外 1 FA 已 启用 柴 
Connection 4 说 肖 ) 
中 轴 对 齐 集 名 称 
平 称 Cormection 4 
总 旋转 轴 
集 尖 型 
和 名 "| 后 
新 建 集 完成 连接 定 久 。 


7.7.14 “放置 ”界面 


(3) 定义 “平移 ”约束 ,选取 图 7.7.13 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 , 此 时 下 走 
界面 如 图 7.7.15 所 示 。 


由 Conneetion 3 各 肯 ) 部 区 束 已 局 用 
是 Connection 4 [和 ) 
a 汐 囊 类 型 
中 平移 ss 
[i .| 时 癌 志 
| a LINEKD2z :曲面 :Fl Ee 篇 移 
isLIDER: 曲面 :73 ( 拉 尾 0 00 后 和 
忆 旋转 轴 区 
新 建 集 人 
完成 连接 定 必 。 


7.7.15 “放置 ”界面 


(4) 单 击 操控 板 中 的 关 按 钮 ， 完 成 销 连接 的 创建 。 

Step11. 引入 元 件 ROLL_PART.prt。 

Step12. 创建 ROLL_PART 和 BASE_PART 之 间 的 平面 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 鄂 平面 选项 ， 系 统 弹 出 “元 件 放 置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 菜单 


中 的 _ 臣 旦 选项 卡 。 
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eee (2) 定义 “平面 ” 约束。 选取 ROLL_ PART 中 的 基准 平面 DTM1 和 BASE_PART 中 的 
@@@ 
。。。 ”基准 平面 RIGHT 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 此 时 放置 界面 如 图 7.7.16 所 示 。 
@@@ 
< 局 Connectionr 5 [平面 ) 冯 划 已 启用 
和 让 一 | | 约束 类 型 
oe | 吕 ROLL_PART:DTH1:F1 塌 消 | | 上 
eee (By BASE_PART: FIGHT :F1 (HE My 
和. 。 a 昌平 乏 轴 1 坑 穆 
【和 肥大) 昌平 物 轴 2 0.00 本 | 

昌 旋转 轴 有 


7.7.16 “放置 ”界面 


(3) 调整 ROLL_PART 的 位 置 大 致 如 图 7.7.17 所 示 。 





7.7.17 调整 模型 位 置 


(4) 单 击 操控 板 中 的 法 按钮 ， 完 成 平面 连接 的 创建 。 

Step13. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 运动 ”区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 ， 
进入 机 构 模 块 。 

Step14. 定义 凸轮 连接 1。 

(1) 选择 命令 。 单 击 连接 区 域 中 的 “凸轮 ”按钮 包 g ， 系 统 弹 出 “凸轮 从 动机 构 
连接 定义 ”对 话 框 。 

(2) 定义 “凸轮 1” 的 参考 。 选 中 对 话 框 中 的 品 自动 选择 复 选 杠 ， 选 取 图 7.7.18 所 示 曲 
面 为 “凸轮 1” 的 参考 ， 单 击 “ 选 择 ” 对 话 框 中 的 确定 按钮 。 






选取 此 曲面 --- 





7.7.18 定义 “凸轮 1” 的 参考 





(3) 定义 “凸轮 2” 的 参考 。 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连 接 定 义 ” 对 话 框 中 的 凸 吾 ?选项 卡 ， 。。。 
按 住 Cdl 键 ， 选 取 图 7.7.19 所 示 曲 面 ( 共 2 个 面 ) 为 “凸轮 2” 的 参考 ， 单 击 “ 选 择 ” 对 。。。 
话 框 中 的 确 下 按钮 。 人 





选取 此 曲面 


7.7.19 ”定义 “凸轮 2” 的 参考 


(4) 定义 凸轮 连接 属性 。 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连 接 定义 ”对 话 框 中 的 时 性 选项 卡 ， 设 
置 图 7.7.20 所 示 的 参数 。 


凸 索 具 动 村 构 连 接 走 义 





7.7.20 定义 凸轮 连接 属性 


(5) 单 击 “凸轮 从 动机 构 连 接 定义 ”对 话 框 中 的 | 列 定 | 按钮。 

Step15. 定义 凸轮 连接 2。 

(1) 选择 命令 。 单 击 连接 区 域 中 的 “ 西 轮 ” 按 钮 名， 系统 弹出 “ 西 轮 从 动机 构 
连接 定义 ”对 话 框 。 

(2) 定义 “凸轮 1” 的 参考 。 选 中 对 话 框 中 的 嘻 自动 渤 择 复 选 框 ， 选 取 图 7.7.18 所 示 曲 
面 为 “凸轮 1” 的 参考 ， 单 击 “ 选 择 ” 对 话 框 的 _ 匈 下 按钮 。 

(3) 定义 “凸轮 2” 的 参考 。 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连 接 定 义 ” 对 话 框 中 的 凸轮 2? 选项 卡 ， 
选取 图 7.7.21 所 示 曲 面 为 “凸轮 2” 的 参考 ， 单 击 “ 选 择 ” 对 话 框 的 部 下 按钮。 

(4) 定义 凸轮 连接 属性 。 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连接 定义 ”对 话 框 中 的 尾 竹 选项 卡 ， 设 








。。。 置 图 7.7.22 所 示 的 参数 。 


“” 凸 过 从 动机 构 连 接 定 久 x 


Cam Followerd 





图 7.7.21 定义 “凸轮 2” 的 参考 图 7.7.22 定义 凸轮 连接 属性 


(5) 单 击 “凸轮 从 动机 构 连 接 定义 ”对 话 框 中 的 | 列 定 | 按钮。 

Step16. 设置 重力 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 属性 和 条 件 区 域 中 的 “重力 ”按钮 上 ， 系 统 弹 出 “重力 ”对 话 框 。 

(2) 设置 重力 方向 。 在 方向 区 域 中 设置 X=0，Y=0， Z=1， 分 别 按 Enter 键 确认 ， 此 
时 重力 方向 如 图 7.7.23 所 示 。 





图 7.7.23 重力 方向 


(3) 单 击 . 确定 按钮， 完成 重力 的 设置 。 
Step17. 设置 初始 位 置 。 
(1) 选择 拖 动 命令 。 单 击 运动 ”区 域 中 的 “ 拖 动 元 件 ”按钮 咒 ， 系 统 弹出 “ 拖 动 ”对 


话 框 。 
(2) 记录 快照 1。 单 击 对 话 框 当前 癸 四 区 域 中 的 训 按 钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 1 
CSnapshot1l )。 


(3) 单 击 | 差 图 按钮， 关闭 “ 拖 动 ”对 话 框 。 
Step18. 设置 初始 条 件 。 


第 1 章 典型 运动 机 构 


(1) 选择 命令 。 单 击 属性 和 条 件 区 域 中 的 “初始 条 件 ” 按 钮 加 ， 系 统 弹 出 “初始 条 件 
定义 ”对 话 框 。 

(2) 在 块 黑 下 拉 列表 中 选择 弛 加 shotl 为 初始 位 置 条 件 ， 然 后 单 击 亿 按钮 。 

(3) 单 击 区 定 按钮 ， 完 成 初始 条 件 的 定义 。 

Step19. 定义 伺服 电动 机 

(1) 选择 命令 。 单 击 插入 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 .》， 系 统 弹 出 “伺服 电动 机 
定义 ”对 话 框 。 

(2) 选取 参考 对 象 。 选 取 图 7.7.24 所 示 的 连接 为 参考 对 象 。 


2 





。 选 此 连接 





7.7.24 选取 参考 对 象 


(3) 设置 轮 廊 参 数 。 单 击 “ 伺 服 电动 机 定义 ”对 话 框 中 转 席 选项 卡 ， 在 “定义 运动 轴 
设置 ”按钮 好 右 侧 的 下 拉 列 表 中 选择 速度 选项 ， 在 “ 模 ” 下 拉 列 表 中 选择 党 旦 选项 ， 设 置 
A=300。 

(4) 单 击 对 话 框 中 的 | 区 定 按钮 ， 完 成 伺服 电动 机 的 定义 。 

Step20. 定义 动态 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 ”分析 区域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 ,党 ， 系 统 弹出 “分 析 定义 ” 
对 话 框 。 

(2) 定义 分 析 类 型 。 在 周到 下 拉 列 表 中 选择 动 蕊 选项 。 

(3) 定义 图 形 显示 。 在 首选 项 选项 卡 的 持续 时 间 文本 框 中 输入 值 6， 在 
入 值 10。 

(4) 定义 初始 配置 。 在 画 葡 配置 区 域 中 选择 加 初始 条 件 状态 ; 单 选 项 。 

(5) 定义 外 部 载荷 。 单 击 外 部 场 背 选项 卡 ， 选 中 贺 司 用 所 有 摩擦 和 [Vf 自用 重力 复 选 框 。 

(6) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 .还 行 名 按钮， 查看 机 构 的 运行 状 
况 。 

(7) 单 击 性 确定 完成 运动 分 析 。 

Step21. 保存 回放 结果 

















一 


王强 文本 框 中 输 
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(1) 单 击 机 构 功能 选项 卡 分 折 * 区 域 中 的 “回放 ”按钮 四 ， 系统 弹出 “回放 ”对 话 框 。 
(2) 在 “回放 ”对 话 框 中 单 击 “保存 ”按钮 旦 ， 系 统 弹出 “保存 分 析 结 果 ” 对 话 框 ; 
。。。 ”采用 默认 的 名 称 ， 单 击 且 保存 .按钮 ， 即 可 保存 仿真 结 











eee Step22. 输出 视频 。 
es (1) 单 击 “回放 ”对 话 框 中 的 “播放 当前 结果 集 ” 按 钮 四 ， 系 统 弹出 “动画 ”对 话 框 。 


ee (2) 单 击 “回放 ”对 话 框 中 的 “录制 动画 为 MPEG 文件 ”按钮 . 址 获 .. .|， 系统 弹 出 “ 捕 
获 ” 对 话 框 ， 单 击 三 下 按钮， 机 构 开 始 运行 输出 视频 文件 。 

(3) 在 工作 目录 中 播放 视频 文件 “ROLL_ASM.mpg” 查 看 结果 。 

(4) 单 击 “动画 ”对 话 框 中 的 差 图 按钮 ， 系 统 返 回 到 “回放 ”对 话 框 ， 单 击 , 关闭 按 
钮 关闭 对 话 框 。 

Step23. 再 生 模 型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 * 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 疼 ， 再 生 
机 构 模 型 。 

Step24. 保存 机 构 模型 。 
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8 本 书 第 6 章 介绍 了 不 同类 型 的 机 构 分 析 。 对 于 不 同 的 分 析 类 型 ， 还 需 321 
要 和 Creo 运动 仿真 中 的 “测量 ”工具 配合 使 用 ， 才 能 达到 具体 的 分 析 目 的 。 本 章 主要 介绍 “出 罗 
在 机 构 中 定义 分 析 与 测量 步骤 的 一 般 操 作 过 程 ， 


@ 测量 
@ 自 定 义 测 量 
@ 轨迹 曲线 


8.1 量 





利用 “测量 ”命令 可 创建 一 个 图 形 ， 对 于 一 组 运动 分 析 结 果 可 显示 多 条 测量 曲线 ， 也 
可 以 观察 茶 一 测量 如 何 随 不 同 的 运行 结束 而 改变 。 测 量 有 助 于 理解 和 分 析 运 行 机 构 疼 置 产 
生 的 结果 ， 并 可 提供 改进 机 构 设 计 的 信息 。 

下 面 举例 说 明 使 用 测量 工具 的 一 般 过 程 。 图 8.1.1 所 示 的 是 齿轮 机 构 模 型 ，Creo 的 机 
构 仿真 无 法 决定 齿轮 本 里 的 一 些 参 数 ， 如 此 数 、 齿 厚 、 压 力 角 等 设计 条 件 ， 因 此 在 创建 从 
轮 模 型 时 ， 一 定 要 先 计算 ， 然后 去 绘制 和 组 装 ， 最 后 在 机 构 仿真 模块 中 进行 分 析 ， 检 查 最 
终结 果 是 否 满 足 要 求 。 在 图 8.1.1 所 示 的 机 构 中 ， 机 构 连 接 已 创建 完成 ,假设 主动 轮 (大 雁 
轮 ) 的 转速 为 200%s《〈 度 / 秒 )， 且 两 次 轮 均 有 一 定 的 载荷 〈 通 过 执行 电动 机 模拟 )， 求 小 齿 
轮 的 转速 以 及 两 齿轮 的 诗 载 位 以 及 连接 反作用 力 。 








8.1.1 齿轮 机 构 模型 


Stepl. 将 工作 目录 设置 至 Di\creo3.16\work\ch08.01， 打 开 文 件 gears.asm。 
Step2. 进入 机 构 模块 。 单 击 应 用 在 族 功能 选项 卡 全 动 ” 区 域 中 的 “机 构 ” 按钮 3， 


”237 
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“。。。 进入 机 构 模块 。 





xd Step3. 定义 齿轮 副 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 连接 区 域 中 的 “齿轮 ”按钮 只 ， 系 统 弹出 图 
。。。 ”8.1.2 所 示 的 “齿轮 副 定 义 ” 对 话 框 。 

。。。 (2) 选择 定义 类 型 。 在 莉 杰 下 拉 列 表 中 选择 下 选项 。 

pe 关于 “一 般 " 齿 轮 副 和 “ 正 ” 齿 轮 副 的 说 明 如 下 。 


“一 般 ” 齿 轮 副 用 来 定义 两 个 运动 轴 之 间 的 运动 关系 ， 因 为 “一 般 ” 齿 轮 副 被 视 为 速度 约 
来 ， 而 且 并 非 基 于 模型 几何 ， 所 以 在 该 种 齿轮 连接 中 可 以 直接 指定 次 轮 比 ， 并 且 可 以 更 改 
分 度 圆 直径 值 。“ 正 ”此 轮 副 连接 可 能 影响 涉及 质量 的 分 析 结 果 ( 如 动态 分 析 结 果 、 力 平衡 
分 析 或 静态 分 析 等 ), 所 以 当 进 行 涉 及 力 或 载荷 的 分 析 时 ,一定 要 注意 添加 “ 正 ” 齿 轮 副 连接 。 

(3) 定义 “齿轮 1”。 在 图 8.1.3 所 示 的 模型 上 ， 选 取 连 接 1 为 定义 对 象 。 

(4) 定义 “齿轮 2”。 单 击 言 结 ? 选项 卡 ， 在 图 8.1.3 所 示 的 模型 上 ， 选 取 连 接 2 为 定义 
对 象 。 


连接 1 连接 2 





8.1.2 “齿轮 副 定 义 ” 对 话 框 8.1.3 ”齿轮 副 设置 


(5) 定义 属性 。 单 击 性 种 选项 卡 ， 设 置 图 8.1.4 所 示 的 参数 。 
(6) 完成 齿轮 副 定义 。 单 击 “齿轮 副 定义 ”对 话 框 中 的 绚 下 ”按钮 。 
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埋 轮 1 具 轮 2 | 属性 
苇 动 比 用 户 定名 
用 户 定 灾 

D1 





A (Oar) 


i (B} 





本 创建 内 部 邱 架 主体 


应 用 (A) | 确定 ”| 取消 





图 8.1.4 “上 轮 副 定义 ”对 话 框 


Step4. 定义 伺服 电动 机 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 手 入 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 .》， 系 统 弹出 “伺服 电动 机 
定义 ”对 话 框 。 

(2) 选取 参考 对 象 。 选 取 图 8.1.3 所 示 的 连接 1 为 参考 对 象 。 

(3) 设置 轮廓 参数 。 单 击 “ 伺 服 电动 机 定义 ”对 话 框 中 的 埋 库 选项 卡 ， 在 “定义 运动 
轴 设 置 ”按钮 六 右 侧 的 下 拉 列 表 中 选择 速度 选项 ， 在 “ 模 ” 下 拉 列 表 中 选择 党 量 选项 ， 设 
置 A=200。 

(4) 单 击 对 话 框 中 的 | 痊 定 按钮， 完成 伺服 电动 机 的 定义 。 

Step5. 定义 执行 电动 机 1。 

(1) 选择 命令 。 单 击 插入 区 域 中 的 “执行 电动 机 ”按钮 嘿 ， 系 统 弹出 “执行 电动 机 ” 
对 话 框 。 

(2) 选取 参考 对 象 。 选 取 图 8.1.3 所 示 的 连接 1 为 参考 对 象 。 
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本 (3) 在 “ 模 ” 下 拉 列 表 中 选择 常量 选项 ， 设 置 A=30， 如 图 8.1.5 所 示 。 


。。。 (4) 单 击 对 话 框 中 的 | 区 定 按钮 ， 完 成 执行 电动 机 1 的 定义 。 

和 Step6. 定义 执行 电动 机 2。 

。。。 (1) 选择 命令 。 单 击 畏 入 区 域 中 的 “执行 电动 机 ”按钮 叙 ， 系 统 弹 出 “执行 电动 机 ” 
。。。 ”对 话 框 。 


ee (2) 选取 参考 对 象 。 选 取 图 8.1.3 所 示 的 连接 2 为 参考 对 象 。 
(3) 在 “ 模 ” 下 拉 列 表 中 选择 常量 选项 ， 设 置 A=37.5， 如 图 8.1.6 所 示 。 
(4) 单 击 对 话 框 中 的 绚 震 按钮， 完成 执行 电动 机 2 的 定义 。 


执行 电动 机 定 共 执行 电动 机 定 共 
名 称 名 称 


Forcelsteorl Forcelletorz 


运动 轴 运动 轴 


KR Coniectidnm 1. axis 1 由 Conrection 1.axis 1 


图 形 
= 
口 ] 在 单独 图 形 中 本 口 ] 在 单独 图 形 中 


应 用 (a) | 确定 ,| 取消 应 用 (a) | | 确定 ,| 取消 
图 8.1.5 定义 执行 电动 机 1 图 8.1.6 ”定义 执行 电动 机 2 





Step7. 定义 质量 属性 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 属性 和 条 件 区 域 中 的 “质量 属性 ”按钮 地 ， 系 统 弹出 “质量 属性 ” 
对 话 框 。 

(2) 选择 参考 类 型 。 在 参考 类 型 下 拉 列 表 中 选择 装配 选项 。 

(3) 选取 参考 对 象 。 在 机 构 上 单 击 选取 整个 装配 为 参考 。 

(4) 定义 密度 。 在 正 尽 属 生 下拉 列 表 中 选择 这 民选 项 ， 在 文本 框 中 输入 密度 值 7.85e-09， 
按 Enter 键 确 认 ; 单 击 对 话 框 中 的 奖 下 核 钮 ， 在 系统 弹出 的 “警告 ”对 话 框 中 单 击 _ 蕉 人 ) 
按钮 。 

Step8. 设置 重力 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 尾 性 和 条 件 区 域 中 的 “重力 ”按钮 此 ， 系 统 弹出 “重力 ”对 话 框 。 

(2) 设置 重力 方 辐 。 在 六 自 区 域 中 设置 X=0，Y= -1， Z=0， 分别 按 Enter 键 确 认 ， 此 
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时 重力 方向 如 图 8.1.7 所 示 。 

(3) 单 击 确定 按钮， 完成 重力 的 设置 。 

Step9. 定义 动态 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 分 析 ” 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 铅 , 党 ,， 系 统 弹出 “分 析 定义 ” 
对 话 框 。 

(2) 定义 分 析 名 称 。 输 入 分 析 的 名 称 “AnalysisDefinition1”。 

(3) 定义 分 析 类 型 。 在 | 彝 型 下 拉 列 表 中 选择 动 杰 选项 。 

(4) 定义 图 形 显示 。 在 首选 项 选项 卡 的 持续 时 间 文本 框 中 输入 值 10， 在 荐 鲍 文本 框 中 输 
入 值 100。 

(5) 定义 外 部 载荷 。 单 击 外 部 亏 背 选项 卡 ， 选 中 耳语 用 所 有 摩擦 和 [启用 重力 复 选 框 。 

(6) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 运行 人 按钮， 查看 机 构 的 运行 状 
况 。 

(7) 单 击 | ”确定 | 完成 运动 分 析 。 

Step10. 定义 测量 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 ”分析 区 域 中 的 “测量 ” 按 馈 并 ， 系 统 弹 
出 图 8.1.8 所 示 的 “测量 结果 ”对 话 框 。 





一 四 训 量 对 时 间 
es , 训 量 对 测量 




















口 分 别 颇 抽风 三 图 形 


一 结果 集 


Mh AnalysisDefiniticenl 











图 8.1.7 重力 方向 图 8.1.8 “测量 结果 ”对 话 框 











Creo3.0 
运动 仿真 与 分 析 教 程 


8.1.8 所 示 : 本 下 ss 下 拉 列 表 中 各 选项 的 说 明 如 下 : 






@ 吕 玫 中 i 一 一 反映 某 个 测量 ( 位置、 速度 等 ) 对 时 间 的 关系 。 
。 LE 反映 某 个 测量 (位置 、 速度 等 ) 对 另 一 个 测量 (位 置 、 速 度 等 ) 的 关 


系 。 如 果 选 择 此 项 ， 则 需要 选择 一 个 测量 为 义 轴 ， 另 一 个 (或 几 个 ) 测量 为 立轴 
(2) 建立 小 齿轮 的 转速 测量 。 单 击 口 按钮 ， 系 统 弹 出 图 8.1.9 所 示 的 “测量 定义 ”对 
话 框 ， 在 该 对 话 框 中 进行 下 列 操作 : 








列 里 定义 x | 
名 称 
小 齿轮 转 速 
兴 主 
违 度 [a 
名 或 运动 灿 
KR Contnection 1.axis 1 
评估 方法 
每 个 时 间 步 长 pa 





应 用 (A) | 确定 取消 
图 8.1.9 “测量 定义 ”对 话 框 


Q@ 输入 测量 名 称 :“ 小 齿轮 转速 ”。 

@ 选择 测量 类 型 。 在 类型 “下 拉 列 表 中 选择 如 度 选 项 。 

@ 选取 参考 。 选 取 图 8.1.10 所 示 的 销 连接 2 为 测量 参考 。 

@ 选取 评估 方法 。 在 - 评 世 方法 “下 拉 列 表 中 选择 性 Ead. 

@ 单 击 “ 测 量 定义 ”对 话 框 中 的 。 绚 焉 ”按钮 ， 系 统 立 即将 小 齿轮 转速 测量 项 添加 
到 “测量 结果 ”对 话 框 的 列表 中 (图 8.1.11)。 

(3) 建立 小 齿轮 的 连接 反作用 测量 。 单 击 品 按钮， 系统 弹出 “测量 定义 ”对 话 框 ， 在 
该 对 话 框 中 进行 下 列 操作 : 

Q@ 输入 测量 名 称 :“ 小 齿轮 连接 反作用 ”。 

@ 选择 测量 类 型 。 在 交 型 “下 拉 列 表 中 选择 连接 反作用 选项 ， 如 图 8.1.12 所 示 。 

@ 选取 参考 。 选 取 图 8.1.10 所 示 的 销 连 接 2 为 测量 参考 。 

@ 选取 评估 方法 。 在 5 于 基 让 法 = 下 拉 列 表 中 选择 EGGE2 

@ 单 击 “ 测 量 定义 ”对 话 框 中 的 。 绚 焉 按钮， 系统 立 即将 小 齿轮 连接 反作用 测量 
项 添加 到 “测量 结果 ”对 话 框 的 列表 中 。 

(4) 建立 小 齿轮 的 净 载 荷 测量 。 单 击 [ 呈 按钮 ， 系 统 弹 出 “测量 定义 ”对 话 框 ， 在 该 对 
话 框 中 进行 下 列 操作 : 
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一 图形 类 型 
_ 测 里 对 时 间 


测量 
Eg 
XX 


站 分 别 给 制 测量 图 形 


ManalysisDefiniticnl 





图 8.1.10 ”选取 参考 图 8.1.11 “测量 结果 ”对 话 框 


Q@ 输入 测量 名 称 :“ 小 齿轮 净 载 荷 ”。 
@ 选择 测量 类 型 。 在 强 型 下 拉 列 表 中 选择 判 载荷 选项 ， 如 图 8.1.13 所 示 。 


名 和 
小 茵 轮 件 控 尺 作用 | 


| 连接 ff 用 jvls* | 


Nemec | 三 
[L ] 选择 坐标 予 小 占 索 将 载荷 
at EE 


Tz 用 


人 这 拉 系 || | [主角 Le | 
评 评 


每 个 时 间 步 长 每 个 时 间 步 长 时 


| 应用) | | 福 定 | 取消 应 用 | | 福 定 | 取消 
图 8.1.12 定义 小 此 轮 连接 反作用 图 8.1.13 ”定义 小 齿轮 净 载 葵 





(3) 选取 参考 。 选 取 图 8.1.14 所 示 的 执行 电动 机 2 为 测量 参考 。 
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。。。 @ 选取 评估 方法 。 在 呈 ER 下 拉 必 表 中 碗 择 EEEEGIDS9. 
ee 执行 电动 机 1 执行 电动 机 2 





图 8.1.14 ”选取 参考 


@ 单 击 “ 测 量 定义 ”对 话 框 中 的 。 绚 焉 ”按钮 ， 系 统 立 即将 小 齿轮 净 载 荷 测量 项 添 
加 到 “测量 结果 ”对 话 框 的 列表 中 。 

(5) 建立 大 齿轮 的 连接 反作用 测量 。 单 击 口 边 钮 ， 系 统 弹出 “测量 定义 ” 对话 框 ， 在 
该 对 话 框 中 进行 下 列 操作 : 

Q@ 输入 测量 名 称 :“ 大 齿轮 连接 反作用 ”。 

@ 选择 测量 类 型 。 在 庙 型 “下 拉 列 表 中 选择 尝 接 反作用 选项 。 

@ 选取 参考 。 选 取 图 8.1.10 所 示 的 销 连 接 1 为 测量 参考 。 

@ 选取 评估 方法 。 在 ;末世 六 法 = 下 拉 列 表 中 选择 EEC 

@ 单 击 “ 测 量 定义 ”对 话 框 中 的 _ 确 下 按钮， 系统 立即 将 大 齿轮 连接 反作用 测量 
项 添加 到 “测量 结果 ”对 话 框 的 列表 中 。 

(6) 建立 大 齿轮 的 净 载 荷 测量 。 单 击 口 按钮， 系统 弹出 “测量 定义 ”对 话 框 ， 在 该 对 
话 框 中 进行 下 列 操作 : 

@ 输入 测量 名 称 :“ 大 齿轮 净 载 荷 ”。 

@ 选择 测量 类 型 。 在 交 型 “下 拉 列 表 中 选择 兆 蒙 疝 选 项 。 

@) 选取 参考 。 选 取 图 8.1.14 所 示 的 执行 电动 机 1 为 测量 参考 。 

@ 选取 评估 方法 。 在 ;末世 六 法 = 下 拉 列 表 中 选择 EECEEa 

@ 单 击 “ 测 量 定 义 ” 对 话 框 中 的 。 绚 焉 ”按钮 ， 系 统 立 即将 大 齿轮 净 载 荷 测量 项 添 
加 到 “测量 结果 ”对 话 框 的 列表 中 ， 此 时 “测量 结果 ”对 话 框 如 图 8.1.15 所 示 。 

(7) 选取 测量 名 称 。 按 住 Ctrl 键 ， 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 列表 中 选取 所 有 测量 项 。 

(8) 选取 运动 结果 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 “结果 集 ” 中 选择 国志 aysisnefiaitioal ， 
此 时 “测量 结果 ”对 话 框 中 显示 图 8.1.16 所 示 的 测量 结 

(9) 绘制 测量 图 形 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 顶部 单 击 攻 按钮， 系统 便 开始 测量 ， 并 
绘制 测量 的 结果 图 ， 如 图 8.1.17 所 示 。 该 图 反映 在 运动 学 分 析 国 加 lysisDefinition 中 ， 所 有 
测量 项 与 时 间 的 关系 。 
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口 分 别 给 制 出 量 图 形 口 分 别 给 制 出 量 图 形 


ManalysisDefinitienl 





图 8.1.15 


“测量 结 


视图 (F) “格式 (了 ) 


QA; 


Bl Db 


lob, ph 


| .0 总. | : 1. Ti | 9.00 | 放疗 


中 褒 攻 省。 :机 贞 蜡 举 臣 庆 rnm 是 1 站 泣 尚 当 皇 : : 皮 世 昵 证 掉 后 必用 由 
册 窗 妥 别 -中 出品 兴 区 痢 【rr 着 一 荆 洛 党 皇 : ;小 也 号 证 下 后 窒 用 沾 骨 1 
串 覆 入 站 :小 由 时 朝 间 gc 1 


图 8.1.17 “图 形 工 具 ” 对 话 框 
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8.2 目 定 义 测量 


在 机 构 的 仿真 与 分 析 中 ， 如 采 有 些 测量 项 系统 没有 提供 ， 束 需要 进行 目 定 义 测量 。 自 

>。。 ”定义 测量 要 综合 运用 建 模 环境 中 的 分 析 与 测量 工具 ,结合 参数 和 关系 式 ， 达到 测量 的 目的 。 

eee 图 8.2.1 所 示 的 是 发 动机 机 构 模型 ， 随 独活 考 的 运动 ， 气 抽 的 容积 会 不 断 变 化 ， 如 采 需 
要 研究 容积 的 变化 情况 ， 吏 需要 进行 目 定 义 测量 。 实 现 的 思路 是 先 测 量 出 活塞 的 底面 积 并 
定义 为 参数 “piston_area”， 然 后 创建 一 个 活 堵 行程 测量 项 目 “eng_len”， 最 终 要 测量 的 项 
目 容 积 〈volume) 等 于 活塞 端面 面积 与 活塞 行程 的 乘积 ， 即 volume= piston_area*eng_len。 
下 面 介 绍 详细 操作 过 程 。 














8.2.1 ”机构 模型 


Stepl. 将 工作 目录 设置 至 Di\creo3.16\work\ch08.02， 打 开 文 件 engine_asm.asm。 

Step2. 测量 活塞 底面 积 。 

(1) 在 模型 树 中 选取 辐 E8E 匣 耿 - 亚 徊 .PR 并 右 击 ， 从 快捷 菜单 中 选择 隐 尖 命令 。 

(2) 选择 命令 。 选 择 分 析 功能 选项 卡 焉 ”区 域 中 的 “测量 ” 按钮 人 ， 系 统 弹出 “ 测 
量 : 汇总 ”对 话 框 ， 单 击 其 中 的 “面积 ”按钮 空 ， 展 开 “ 测 量 : 面积 ”对 话 框 ， 如 图 8.2.2 
所 示 。 

(3) 选取 测量 对 象 。 选 取 几 8.2.3 所 示 的 活塞 底面 为 测量 对 象 。 














(4) 保存 测量 结果 。 在 “测量 : 面积 ”对 话 框 中 单 击 旬 7 按钮， 选中 园 生成 特征 单 选项 ， 





然后 单 击 按钮 。 
(5) 关闭 “测量 ， 面积” 对话 框 。 
(6) 在 装配 模型 树 界面 中 选择 前 ” 下 树 过 湖 器 四. 命令， 选中 “显示 ”选项 组 下 
的 四 特征 复 选 框 ， 然 后 单 击 ” 列 定 ”按钮 ， 这 样 测量 特征 会 在 模型 树 中 显示 。 
Step3. 编辑 面积 测量 参数 。 
(1) 选择 命令 。 在 图 8.2.4 所 示 的 模型 树 中 右 击 鸥 ERSURE AREAT 节 点 ， 选 择 妆 命令 ， 


第 (8@ 章 运动 仿真 分 析 与 测量 
系统 弹出 “测量 : 面积 ”对 话 框 ， 如 图 8.2.5 所 示 。 
局 设置 


| 参考 
曲面 :于 ! 伸 出 项 ) :FISTON 












@@@ 
曲面 :F4. . .ISTON 目 
全 @@@ 
4261.41 mm 
: en @@@ 








单 击 此 处 添加 项 








8.2.2 “测量 : 面积 ”对 话 框 图 8.2.3 ”选取 测量 对 象 


NN 


名 称 : |3EASURE ARE4 1 


分 析 
加 设置 
| 参考 
加 ENGINE_55M,a5M 曲面 :Fat 伸 出 项 ) :FISTO 
za5M_RIGHT 
i 5M _TOP | 
A SM_FRONT 








Ss BSM_DEF_CSY5 
Ek 问 ENGSINE BLOCK,PRT 
Ek I MOTOR_SIDE_COWER,PRT 


投影 : | 。 单 击 此 处 添加 项 





加 gcRANK5HSFT,PRT 图 结果 
口 
人 
; | 曲面 :E3 伸 出 项 ) : 


E Fl OOCDMNECTINS _RDD,PRT 
EE Fl OOCDMNECTINS _RDD,PRT 
E Gl WONNECTINGS RING,.PRT 
E Cl BOONNECTINGS RINGS,.PRT 
EE [可 9FLYwHEEL,PRT 

| 








闪光 MEASURE_ARES_1 
中 在 此 插入 
8.2.4 ”模型 树 8.2.5 “测量 : 面积 ”对 话 杠 


(2) 修改 参数 。 在 “测量 : 面积 ”对 话 框 中 单 击 理 年 选项 卡 ， 单 击 其 中 的 “AREA” 字 
符 ， 然 后 将 参数 名 称 修改 为 “PISTON_AREA” 按 Enter 键 确认 ， 如 图 8.2.6 所 示 。 

(3) 单 击 ” 诡 定 按钮， 关闭 “测量 ， 面积” 对话 框 。 

Step4. 添加 参数 PISTON_AREA。 

(1) 选择 命令 。 单 击 工具 功能 选项 卡 神 型 意图 ”区域 中 的 “参数 ”按钮 品 允 烙 ， 系 统 弹 
出 图 8.2.7 所 示 “ 参 数 ” 对 话 框 。 
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和 名称: |NEASUFE BEFAL HEASURE AREFAI | 图 


和 析 
Be 





图 8.2.6 ”修改 参数 


查找 范围 


I | Seeress 





图 8.2.7 “参数 ”对 话 框 
(2) 添加 参数 。 单 击 “ 参 数 ” 对 话 框 中 的 “添加 新 参数 ”按钮 由， 输入 名 称 


“PISTON_AREA”， 类 型 为 “实数 ”， 参 数值 为 4261.41， 如 图 8.2.8 所 示 。 

(3) 单 击 ” ”区 定 | 榨 钮 完成 参数 添加 。 

Step5. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 “运动 ”区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 号 ， 
进入 机 构 模 块 。 

Step6. 定义 机 构 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 人 析 ” 区域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 .党 ， 系 统 弹出 “分 析 定 义 ” 
对 话 框 。 

(2) 运行 位 置 分 析 。 单 击 “分析 定义 ”对 话 框 中 的 _ 运行 (8) 按钮 ， 查 看 机 构 的 运行 状况 。 

(3) 完成 运动 分 析 。 单 击 目 二 殉 定 .按钮 ， 完 成 运动 分 析 。 


交 件 ”编辑 委 玫 工具 显示 


查找 范围 
装 酉 


过 人 所 | 于 认 
| 名 称 


DESCRIPTION 


. 用户 定 % 的 
WODELED EY 用户 定 兴 的 


PSION MNES 用户 定 的 








图 8.2.8 ”添加 新 参数 

Step7. 定义 活 埠 行程 测量 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 分析” ”区域 中 的 “测量 ”按钮 央 ， 系 统 弹 
出 “测量 结果 ”对 话 框 。 

(2) 建立 活塞 行程 测量 。 单 击 口 按钮， 系统 弹出 “测量 定义 ”对 话 框 ， 在 该 对 话 框 中 
进行 下 列 操 作 ; 

Q) 输入 测量 名 称 : “eng_len”。 

选择 测量 类 型 。 在 二 可 时下 拉 列 表 中 选择 女 机 选项 ， 如 图 8.2.9 所 示 。 

@ 选取 参考 。 选 取 图 8.2.10 所 示 的 两 个 基准 点 为 测量 参考 。 

@ 选取 评估 方法 。 在 纯 EEE 下拉 列 表 中 选择 EBDIEEBS 





| Re ||PISTON:PxTO 


点 或 顶点 


RR |ENGINE_ BLOCK:PNTI 
-间隔 类 开 

距离 

评估 方法 

每 个 时 间 步 长 





应 用 (3) | | 痪 十 | | 取消 


8.2.9 “测量 定义 ”对 话 框 8.2.10 ”选取 参考 Ca 
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和 @ 单 击 “ 测 量 定义 ”对 话 框 中 的 。 绚 焉 按钮， 系统 立 即将 活塞 行程 测量 项 添加 到 
@@@ 
。。。 “测量 结果 ”对 话 框 的 列表 中 (图 8.2.11)。 
ee (3) 选取 测量 名 称 。 按 住 Ctrl 键 ， 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 列表 中 选取 所 有 测量 项 。 
eee Le 0 i i 、 和 
eee (4) 选取 运动 结果 。 在 测量 结 对 话 框 的 加 结果 集 中 选择 Dinalysi sDefinitionl ， 
©O@e® 
。。。 ”此 时 “测量 结果 ”对 话 框 中 显示 图 8.2.12 所 示 的 测量 结 
@@@ 
@@@ 
@@@ Fe 二 a 
a 二 
图 形 类 型 

图 形 类 型 测 里 对 时 间 

测量 对 时 间 

测 里 名 称 什 有 

| 名称 | MEASURE ARFA 1_PISTON AREA 4261. 40989921 

— | WEASIR 2 eH Lett -66.64455324194 

/lana en 

泪 

~ 

| 芝 到 滨 制 贡 量 图 形 | 功 别 尝 制 测量 图 形 
结果 集 结果 集 
dh AnalrsisDe finiticmnl bl analrsi sDefinitionl 
8.2.11 “测量 结果 ”对 话 框 8.2.12 ”显示 测量 结 采 


(5) 绘制 测量 图 形 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 项 部 单 击 攻 按钮 ， 系 统 便 开始 测量 ， 并 
绘制 测量 的 结果 图 ， 如 图 8.2.13 所 示 。 该 图 反映 在 分 析 团 maysisDeBmitiot 中， 所 有 测量 项 
与 时 间 的 关系 。 

(6) 关闭 “图 形 工具 ”对 话 框 。 

Step8. 定义 气缸 容积 测量 。 单 击 口 有 按钮 ， 系 统 弹出 “测量 定义 ”对 话 框 ， 在 该 对 话 框 
中 进行 下 列 操 作 ; 

(1) 输入 测量 名 称 :“volume ”。 

(2) 选择 测量 类 型 。 在 庄 到 下拉 列 表 中 选择 用 定员 选项， 在 数量 下 拉 列 表 中 选择 
体 各 如 选项 ， 如 图 8.2.14 所 示 。 

(3) 编辑 自 定义 表达 式 。 
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图 8.2.13 “图 形 工 具 ” 对 话 框 


@ 在 对 话 框 中 单 击 “ 插 入 列表 中 的 常量 ”按钮 号 ， 系 统 弹 出 图 8.2.15 所 示 的 “常数 ” 
对 话 框 。 


一 冯 称 ee 
[ER 
一 将 

用 户 定 x EE | 


一 攻 量 一 一 一 
[地 入 回 
tw [lb 


一 评估 方法 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 
每 个 时 间 上 长 | 


Ea 





图 8.2.14 “测量 定义 ”对 话 框 图 8.2.15 “常数 ”对 话 框 


@ 在 “常数 ”对 话 框 中 单 击 “ 添 加 ”按钮 早 ， 系 统 弹 出 图 8.2.16 所 示 的 “选择 参数 ” 
对 话 框 。 





| MODELED BY 曲 完整 -用户 定 兴 的 
|PISTON_AREA 由 a261. TOOOD 是 [完整 用 户 定 党 的 


司 wi | 


| 主 过 兵器 图 





插入 选择 的 一 | 
图 8.2.16 “选择 参数 ”对 话 框 

@ 在 “选择 参数 ”对 话 框 中 选择 参数 “PISTON_AREA”， 然 后 单 击 插入 选择 的 掖 包 ， 
系统 返回 到 “常数 ”对 话 框 。 

@ 在 “常数 ”对 话 框 中 双击 参数 “PISTON_AREA” 将 其 添加 到 表达 式 。 

@) 将 表达 式 完善 为 “PISTON_AREAx*eng_len*2” 如 图 8.2.17 所 示 。 

(4) 选取 评估 方法 。 在 - 评 世 方法 “下 拉 列 表 中 选择 国 玉 于 

(5) 单 击 “ 测 量 定义 ”对 话 框 中 的 。 彰 定 按钮， 系统 立即 将 活塞 行程 测量 项 添加 到 
“测量 结果 ”对 话 框 的 列表 中 (图 8.2.18)。 





| 
E ee EE vem3 | 人 
[| 学 别 给 制 现 时 图 形 
Ee 
2 fl 


FISTON AREA*eng lenw? Mh analrsisDefinitionl 


| 每 个 时 间 步 长 


| 应 用 (3) | 确定 | 取消 
图 8.2.17 ”完善 表达 式 图 8.2.18 “测量 结果 ”对 话 框 
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(6) 单 击 过 团 按钮， 关闭 “测量 结果 ”对 话 框 。 

Step9. 重新 运行 机 构 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 在 机 构 树 中 右 击 机 构 分 析 节 点 共 MmaysisDafintioni (位 置 )， 选 择 总 命令， 系 
统 弹出 “分 析 定 义 ” 对 话 框 。 

(2) 运行 位 置 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 _ 瑟 行 @ | 按钮， 在 “确认 ”对 话 框 
中 单 击 是 按钮 ， 查 看 机 构 的 运行 状况 。 

(3) 完成 运动 分 析 。 单 市 ”“ 诡 定 按钮， 完成 运动 分 析 。 

Step10. 显示 气缸 容积 测量 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 分析 ~ ”区域 中 的 “测量 ”按钮 央 ， 系 统 弹 
出 “测量 结果 ”对 话 框 。 

(2) 选取 测量 名 称 。 按 住 Ctrl 键 ， 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 列表 中 选取 所 有 测量 项 

(3) 选取 运动 结果 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 “结果 集 ” 中 ， 选 择 园 alysisDetinitionl， 
此 时 “测量 结果 ”对 话 框 中 显示 所 有 项 目的 测量 结果 。 

(4) 绘制 测量 图 形 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 顶部 单 击 攻 按钮， 系统 便 开始 测量 ， 并 
绘制 测量 的 结果 图 ， 如 图 8.2.19 所 示 。 该 图 反映 在 分 析 国 nalysisDefinition! 中 ， 所 有 测量 项 
与 时 间 的 关系 。 
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| 侍 择 拭 况 ... 
图 8.2.19 “图 形 工具 ”对 话 框 
(5) 关闭 “图 形 工具 ”对 话 框 。 
(6) 单 击 释 团 按钮， 关闭 “测量 结果 ”对 话 框 。 
Step11. 再 生 模型 。 单 击 更 型 功能 选项 卡 操作 ”区域 中 的 “重新 生成 ”按钮 号 ， 再 生 
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机 构 模 型 。 
Step12. 保存 机 构 模型 。 


8.3 轨迹 曲线 


轨迹 曲线 工具 包括 一 般 轨 迹 曲线 和 凸轮 合成 曲线 。 一 般 轨 迹 曲线 用 图 形 表示 机 构 装置 
中 某 一 点 或 顶点 相对 于 零件 的 运动 ， 也 可 以 创建 机 构 装置 中 的 “ 槽 ”曲线 和 实体 几何 。 巴 
轮 合成 曲线 用 图 形 表示 机 构 装置 中 曲线 或 边 相 对 于 零件 的 运动 ， 可 以 用 于 创建 机 构 装置 中 
的 凸轮 轮廓 。 与 前 面 的 测量 工具 一 样 ， 必 须 提前 为 机 构 装 置 运行 一 个 运动 分 析 ， 然 后 才能 
创建 轨迹 曲线 。 

在 机 构 功能 选项 卡 中 选择 ”分 析 ” 。 和 会 轨迹 曲线 命令 , 系统 弹出 图 8.3.1 所 示 的 
“轨迹 曲线 ”对 话 框 。 该 对 话 框 用 于 创建 轨迹 曲线 。 








轨迹 曲线 x 


级 军人 忻 
,| 


轨 广 FI 
轨迹 曲 续 , 


点 、 顶 点 或 曲线 淇 点 : 
IR 
曲线 类 型 


慷 ) 2 30 





结果 集 


本 MnalvsisDeftinitionl 


已 
预览 (P) 确定 | 取消 


图 8.3.1 “轨迹 曲线 ”对 话 框 


8.3.1 所 示 的 “轨迹 曲线 ”对 话 框 中 部 分 选项 说 明 如 下 。 

@ “ 比 雪 健在 装配 件 或 子 装配 件 上 选取 一 个 主体 零件 ， 作 为 描绘 曲线 的 参考 。 想 象 
纸 上 有 一 支 笔 描 绘 轨 迹 ， 那 么 可 以 将 该 主体 零件 看 做 纸张 ， 生 成 的 轨迹 曲线 将 是 
属于 纸张 零件 的 一 个 特征 。 可 从 模型 树 访 问 轨 迹 曲 线 和 凸轮 合成 曲线 。 如 果 要 描 
绘 一 个 主体 相对 于 基础 的 运动 ， 可 在 基础 中 选取 一 个 零件 作为 纸张 零件 。 

@ “ 雪 溃 5: 可 选取 要 生成 的 曲线 类 型 。 
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加 在 装配 体 上 选取 一 个 点 或 顶点 ， 此 点 所 在 的 主体 必须 与 纸张 零件 。。。 
的 主体 不 同 ， 系 统 将 创建 该 点 的 轨迹 曲线 。 可 以 想象 纸 上 有 一 支 笔 描绘 轨迹 ， 。 。 
此 点 就 如 同 笔尖 。 和 
四 在 装配 件 上 选取 一 条 曲线 或 边 (可 选取 开放 或 封闭 环 ， 也 可 。ss 
选取 多 条 连续 曲线 或 边 ， 系 统 会 自动 使 所 选 曲线 变 得 光滑 ) 此 曲线 所 在 的 主 。s。 


体 必须 与 纸张 零件 的 主 休 不同 。 系 统 将 以 此 曲线 的 轨迹 来 生成 内 部 和 外 部 所。 。。。 
络 曲线 。 如 果 在 运动 运行 中 以 每 个 时 间 步 长 选取 开放 曲线 ， 系 统 则 在 曲线 上 
确定 距 旋 转轴 最 近 和 最 远 的 两 个 点 ， 最 后 生成 两 条 样 条 曲线 : 一 条 来 自 最 近 
点 的 系列 ; 另 一 条 来 自 最 远 点 的 系列 。 
@ “曲线 美 型 = 区 域 : 可 指定 轨迹 曲线 为 圆 型 或 玉 红 曲线 。 
@ “和 来 柴 4 : 从 可 用 列表 中 ， 选 取 一 个 运动 分 析 结 果 。 
@ | 加 胺 钮 : 单 击 此 按钮 可 装载 一 个 已 保存 的 结果 。 
@ 确 正 : 单 击 此 按钮 ， 系 统 即 在 纸张 零件 中 创建 一 个 基准 曲线 特征 ， 对 选 定 的 运 
动 结果 显示 轨迹 曲线 或 平面 凸轮 合成 曲线 。 要 保存 基准 曲线 特征 ， 必 须 保 存 该 堆 
件 。 
@ | 预 吕 (FP) :， 单 击 此 按钮 ， 可 预览 轨迹 曲线 或 凸轮 合成 曲线 。 
下 面 以 图 8.3.2 所 示 的 连 杆 机 构 为 例 说 明 轨 迹 曲线 的 应 用 。 在 该 机 构 中 ,现在 需要 分 析 
元 件 ROD_3 中 基准 点 “PNT0” 的 运动 轨迹 ， 有 具体 操作 步骤 如 下 。 


选取 此 零件 选取 此 点 





8.3.2” 连 杆 机 构 模 型 


Stepl. 将 工作 目录 设置 至 Di\creo3.16\work\ch08.03， 打 开 文 件 linkage_mech.asm。 

Step2. 进入 机 构 模块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 “运动 ”区域 中 的 “机 构 ” 按 钮 3， 
进入 机 构 模块 。 

Step3. 选择 命令 。 在 机 森 功能 选项 卡 中 选择 当 和 ”ee 当 执 还 曲 法 命令， 系统 
弹出 “轨迹 曲线 ”对 话 框 。 

Step4. 选取 参考 对 象 。 在 机 构 中 选取 图 8.3.2 所 示 的 零件 为 “ 纸 零 件 ” 选取 图 8.3.2 中 
基准 点 PNT0 为 参考 对 象 。 











Step5. 在 “轨迹 曲线 ”对 话 框 中 单 击 “ 从 文件 加 载 一 个 结果 集 ” 按 钮 聊 ,， 系 统 弹 出 
图 8.3.3 所 示 的 “选择 回放 文件 ”对 话 框 ， 选 取 工 作 目 录 中 的 回放 结果 集 
“AnalysisDefinition1.pbk ”， 单 击 计 4 






部 组 织 ~ 注视 图 ~ TT 工具 ~ 


对 工作 目录 
惟 | 网 上 邻居 硫 件 各 : 2nalysisDefinitionl. pbk 修改 日 期 : 20Mar-13 10:51:50 则 


1 a 人 曾 了 作 忆 


上 文件 去 树 
图 8.3.3 “选择 回放 文件 ”对 话 框 





Step6. 单 击 “ 轨 迹 曲线 ”对 话 框 中 的 | 确定 _ 按钮， 系统 即 在 机 构 中 显示 轨迹 曲线 ， 并 
在 纸 零件 中 创建 一 个 基准 曲线 特征 ， 如 图 8.3.4 所 示 。 





图 8.3.4 ”轨迹 曲线 
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本 章 主 要 通过 综合 范例 来 介绍 Creo 运动 仿真 与 分 析 的 应 用 ， 读 者 在 学 
习 时 ， 要 注意 创建 机 构 连接 的 技巧 和 创建 各 种 机 构 分 析 的 先决 条 件 以 及 操作 过 程 。 


9.1 间歇 机 构 仿真 


范例 概述 : 

本 范例 将 介绍 间歇 机 构 运 动 仿 真 的 创建 过 程 。 间 软 机 构 的 特点 是 转动 构件 作为 驱动 轴 
连续 运转 ， 而 从 动 件 仅 间歇 性 、 周 期 性 地 运动 ， 这 种 机 构 就 叫做 间歇 运动 。 图 9.1.1 所 示 的 
模型 模拟 的 是 自动 工 位 切换 机 构 的 工作 状况 。 在 该 实例 中 ， 需 要 加 工 圆 盘 零 件 上 面 的 4 个 
圆 孔 ， 加 工 完 一 个 圆 孔 后 ， 通 过 间歇 机 构 自 动 切换 到 另外 一 个 圆 孔 继续 加 工 ， 加 工 完 4 个 
孔 后 ， 一 个 加 工 周 期 结束 。 读 者 可 以 打开 视频 文件 DD:\creo3.16\work\ch09.01\ok\ 
INTERMITTENT_ASM.mpg 查看 机 构 运行 状况 . 





图 9.1.1 机 构 模 型 


Task1. 新 建委 配 模 型 


Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo3.16\work\ch09.01\。 
Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 intermittent_asm， 选 取 mmns_asm_desigm 模 
板 。 
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Task2. 组 卖 机 构 模 型 


Step1. 引入 第 一 个 元 件 geneva_gear_frame.prt， 并 使 用 加 








“约束 完全 约束 该 元 件 。 


Step2. 引入 第 二 个 元 件 geneva_gear.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.1.2 所 示 的 位 置 。 
Step3. 创建 GENEVA_GEAR 和 GENEVA_GEAR_FRAME 之 间 的 销 连 接 。 
(1) 在 “元 件 放 置 ” 操 控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 关 外 让 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ”约束 。 单 击 操控 板 中 的 前 置 按钮， 分 别 选取 图 9.1.2 中 的 两 个 柱 






轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 





Vv 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 此 时 | 辟 置 | 界面 如 图 9.1.3 所 示 。 


平移 ， 选 取 这 两 平面 


图 9.1.2 创建 销 (Pin) 连接 











PR (和 


gg GENEYA_GEAR: 曲面 :F8 (| 


出 GENEYA_GEAR_FRAME: 曲 重 


平移 
旋转 轴 


新 建 集 








约束 已 启用 
约束 类 型 
LL 重合 > 


“| 偏 称 


0.00 > | 反 身 


状况 
完成 连接 定 尺 。 





(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 图 9.1.2 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 此 时 


图 9.1.3 


“放置 ”界面 








局 Connection_1 ( 销 ) 
轴 对 齐 


全 gg GENEYA_GEAR: 曲面 :Fe (性 | 


全 GENEYA_GEAR_FRAME: 曲面 
施 转 划 








新 建 集 











图 9.1.4 





约束 已 启用 

约束 类 型 

二 重合 | 
坊 移 
0.00 7 反 向 | 
状况 

完成 连接 定义 。 
“放置 ”界面 


键 确认 ， 然 后 单 击 这 按钮 ， 选中 咯 启用 重新 生成 值 复 选 框 ， 如 图 9.1.5 所 示 。 





日 Commection 1 全 当前 位 置 重新 生成 值 
轴 对 齐 
本 和 
旋转 轴 设置 地 入 置 


部 呈 二 Yh_GEAR:TOP:F2 (大 | Ryf 自用 重新 生成 值 
By SEHEVh_GEAR_ FRAME :FED 


[|] 最 小 银 制 -180.0 
[| 量 埃 限制 180.0 
动 奢 尾 性 »> 


新 建 集 
9.1.5 设置 位 置 参数 
(6) 单 击 操控 板 中 的 壮 按钮 ， 完 成 销 连接 的 创建 。 
Step4. 引入 元 件 GENEVA_DRIVER.prt， 并 将 其 调整 到 网 9.1.6 所 示 的 位 置 。 
Step5. 创建 GENEVA_DRIVER 和 GENEVA_GEAR_FRAME 之 间 的 销 连 接 。 
(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约 束 列表 中 选择 关 销 选项 。 


(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 臣 吾 按钮， 分 别 选 取 图 9.1.6 中 的 两 个 柱 
面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 下 豆 界面 如 图 9.1.7 所 示 。 






轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 





平移 ， 选取 这 两 个 平面 


图 9.1.6 创建 销 (Pin) 连接 


同 Connection 2 时 肖 ) 芍 束 已 启用 
趟 轴 对 齐 的 市 关 型 
中 GEHEVYh_DRIYER: 曲面 :78 i 
串 EHEYh_GEAR_FRMME : 曲 重 二 
平移 人 
旋转 轴 0.00 | 


状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


9.1.7 “放置 ”界面 











(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 9.1.6 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 此 时 
| 放置 界面 如 图 9.1.8 所 示 。 











辐 Conmection 2 { 稍 ) 约束 已 局 用 
约束 类 型 
二 穆 


0.00 了 友和 | 


状况 


























图 9.1.8 “放置 ”界面 
(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 总 置 界面 中 单 击 所 证 转 竹 选项 ， 选 取 GENEVA_DRIVER 中 
的 基准 平面 TOP 和 GENEVA_GEAR_FRAME 中 的 基准 平面 FRONT 为 旋转 轴 人 参考。 
(5) 设置 位 置 参数 。 在 误 置 界面 右 侧 回 量 时 恒 区域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 
键 确 认 ， 然 后 单 击 __ 闪 _， 按 钮 ;选中 咖 自用 重新 生成 值 复 选 框 ， 如 图 9.1.9 所 示 。 






















辐 Connection 2 {外 ) 当前 位 置 重新 生成 值 
轴 对 齐 | 一 一 一 
平移 leo 国医 和 lo 




















这 芝 畏 1 设置 零 位 置 | ” 
[Ff 启用 重新 生成 什 
ENEVh SEAR FRAME:FRDY 中 最 小 限制 -130.0 bo 
[| 最 去 限制 180.0 ™ 





| 动态 尾 性 ?> | 








图 9.1.9 设置 位 置 参 数 

(6) 单 击 操控 板 中 的 妆 按 钮 ， 完 成 销 连 接 的 创建 。 
Step6. 引入 元 件 CAST.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.1.10 所 示 的 位 置 。 
i 条 对 齐 ， 选取 这 两 个 柱 面 






平移 ， 选取 这 两 个 平面 


图 9.1.10 ”创建 销 (Pin) 连接 


综合 应 用 


PABD 


(od 


器 
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Step7. 创建 CAST 和 GENEVA_GEAR 之 间 的 销 连 接 。 


(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 其 销 选项 。 





(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 下 豆 按钮 ， 分 别 选 取 图 9.1.10 中 的 两 个 。。。 
二 、 66 2?? 一 @@@ 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 破 豆 界面 如 图 9.1.11 所 示 。 oe 
@@@ 
@@@ 
局 Connection 3 上 肯 ) 光束 已 启用 @@@ 
中 轴 对 齐 ps 
约束 类 型 
吕 chs7: 曲面 :F1 ( 拉 伸 _1) a eee@ 
时 GENEYA_GEAR: 曲面 :F14 椭 二 二 
平 称 仿 称 
证 转轴 0.00 上 后 同 
状况 
完成 连接 定义 。 


9.1.11 


“放置 ”界面 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 图 9.1.10 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 此 


时 ， 莫 站 界面 如 图 9.1.12 所 示 。 


辐 Comection 3 虐 肖 ] 光束 已 且 用 
轴 对 齐 
中 干 移 约束 类 型 
到 | casT: 曲 面 :F1 ( 拉 伸 _1) 了 本 人 " 
部 呈 EVh_GEAR: 曲面 :P13 日 博物 
旋转 轴 0.00 育 阿 
状况 
完成 演 接 定义。 


9.1.12 


“放置 ”界面 


(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 加 豆 界面 中 单 击 号 旋 苇 负 选项 ， 选 取 CAST 中 的 基准 平面 
DTM1 和 GENEVA_GEAR 中 的 基准 平面 TOP 为 旋转 轴 参 考 。 
(5) 设置 位 置 参数 。 在 下 豆 界面 右 侧 当 前 位 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 


键 确认 ， 然 后 单 击 。 


按钮 ， 选 中略 上 县 用 重新 生成 值 复 选 框 ， 如 图 9.1.13 所 示 。 


辐 Conmection_ 3 虑 月 ] 当前 位 置 种 新 生成 得 
轴 对 齐 
平移 ri 二 > 0.0 
十 潭 1 设置 雪 位 置 
外 ChsT:D0TM1:F3 (基准 平面 ;Ff 启用 重新 生成 值 
OY SEHEVA_GEAR: TOP : F? (起 } 门 最 小 限制 本 
[| 最 大 限制 180.0 
动态 尾 性 >> 
新 建 集 
9.1.13 ”设置 位 置 参数 
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(6) 单 击 操控 板 中 的 畦 按钮 ， 完 成 销 连 接 的 创建 。 


Step8. 引入 元 件 ROD.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.1.14 所 示 的 位 置 。 
Step9. 创建 ROD 和 GENEVA_GEAR_FRAME 之 间 的 滑 块 连接 。 
(1) 在 连接 列表 中 选取 时 让 中 选项 ， 系 统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 菜单 


中 的 莫 直 选项 卡 。 


(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选取 图 9.1.14 所 示 的 两 个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 


此 时 ， 亚 下 界面 如 图 9.1.15 所 示 。 
旋转 : 选取 这 两 个 平面 、、 





轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 + 





图 9.1.14 ”创建 滑 块 (Slider) 连接 


局 Cornmnection 4 [ 诈 块 ) 
嘲 轴 于 齐 
名 gg ROD:h 1 ( 轴 ):F1 ( 控 伸 1 
OY GENEVA_GEAR FEAME: A 1: 
旋转 
平 称 轴 


新 建 集 


图 9.1.15 


苞 束 已 局 用 
约束 类 型 
加 重合 
坊 称 
0.00 尺 周 


状况 


“放置 ”界面 


(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选 取 图 9.1.14 所 示 的 两 个 平面 为 “旋转 ”约束 参考 ， 然 
后 单 击 王 洽 志 选项 后 的 反 向 连接 按钮 切换 方向 ， 此 时 总 畦 界面 如 图 9.1.16 所 示 。 


日 Connection 4 ( 沸 块 ) 
轴 对 齐 
中 诈 转 
吉 ROD: 曲面 :了 2 ( 拉 伸 _2) 
二 Yh_GEAR_FRANME: 曲 画 


平移 轴 


新 建 集 


图 9.1.16 


芍 束 已 启用 
约束 类 型 
] 上 [中 训 
坑 称 
8.00 | 


状况 


“放置 ”界面 
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(4) 设置 平移 轴 参 考 。 在 亚 直 界面 中 单 击 吕 平 移 灿 选项 ， 选 取 图 9.1.17 所 示 的 两 个 平  。。。 
面 为 平移 轴 参 考 。 人 


eee 
元 eee 


平移 轴 : 选取 这 两 个 平面 





图 9.1.17 设置 平移 轴 参 考 








(5) 设 置 位 置 参数 ,在 世间 界面 右 侧 当 前 位置 区域 下 的 文本 框 中 输入 值 -35, 并 按 Enter 
键 确认 ， 然 后 单 击 。 泌 按钮， 选中 呵 启用 重新 生成 信 复 选 框 ， 如 图 9.1.18 所 示 。 
(6) 单 击 操 控 板 中 的 妾 按钮 ， 完 成 滑 块 连接 的 创建 。 


局 Conmmection 4 1 月 块 ) 当前 位 置 重新 生成 值 
轴 对 齐 
旋转 -35.0 下 六 六 -35.0 
平 乏 轴 设置 零 位 置 
名 ROD: 曲面 :Fe ( 拉 伸 2) FY 自用 重新 生成 值 
闻 SEE GEAR_FRAIE: 曲 下 [|] 最 小 限制 -1000000.0 
[| 量 志 限制 1000000.0 


动 痢 尾 性 >> 
新 建 集 


图 9.1.18 设置 位 置 参数 

Task3. 定义 仿真 与 分 析 

Step1. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 运动 ”区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 S33， 
进入 机 构 模 块 。 

Step2. 定义 凸轮 连接 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 连接 区 域 中 的 “凸轮 ”按钮 证 WY， 系统 弹出 “凸轮 从 动机 构 
连接 定义 ”对 话 框 。 

(2) 定义 “凸轮 1” 的 参考 。 选 中 对 话 框 中 的 [YP 自动 选择 复 选 框 ， 选 取 图 9.1.19 所 示 曲 
面 1 为 “凸轮 1” 的 参考 ， 单 击 “ 选 择 ” 对 话 框 的 _ 兢 下 按钮 。 








e 。。 (3) 定义 “凸轮 2” 的 参考 。 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连 接 定 义 ” 对 话 框 中 的 马 基 2 选项 卡 ， 
ss 远 中 对 语 框 中 的 Y 目 动 选 择 复 选 框 , 选取 图 9.1.19 所 示 曲 面 2 为 “凸轮 2” 的 参考 , 单 击 “ 选 


。。。 择 ” 对 话 框 的 _ 确定 按钮 。 








图 9.1.19 ”定义 “凸轮 ”参考 


(4) 定义 凸轮 连接 属性 。 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连接 定义 ”对 话 框 中 的 尾 竹 选项 卡 ， 设 
置 图 9.1.20 所 示 的 参数 。 

(5) 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连接 定义 ”对 话 框 中 的 一 
如 图 9.1.21 所 示 。 





按钮 ， 完 成 凸轮 机 构 的 定义 ， 





















































图 9.1.20 定义 凸轮 连接 属性 图 9.1.21 定义 凸轮 机 构 


Step3. 定义 伺服 电动 机 1。 
(1) 选择 命令 。 单 击 插入 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 ， 系 统 弹出 “伺服 电动 机 
定义 ”对 请 框 ; 
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(2) 选取 参考 对 象 。 选 取 图 9.1.22 所 示 的 连接 1 为 参考 对 象 。 
(3) 设置 轮廓 参数 。 单 击 “ 伺 服 电动 机 定义 ”对 话 框 中 的 部 床 选项 卡 ， 在 “定义 运动 。。。 
轴 设 置 ”按钮 启 右 侧 的 下 拉 列 表 中 选择 王 草 选项 ， 在 “ 模 ” 下 拉 列 表 中 选择 铺 旦 选项 ， 设 。。。 
置 A=45。 eee 
(4) 单 击 对 话 框 中 的 | 斑 定 按钮， 完成 伺服 电动 机 的 定义 。 ee。 





9.1.22 ”选取 参考 对 象 


Step4. 定义 伺服 电动 机 2。 

(1) 选择 命令 。 单 击 插入 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 中， 系统 弹出 “伺服 电动 机 
定义 ”对 话 框 。 

(2) 选取 参考 对 象 。 选 取 图 9.1.22 所 示 的 连接 2 为 参考 对 象 。 

(3) 设置 轮廓 参数 。 单 击 “ 伺 服 电动 机 定义 ”对 话 框 中 的 朝 廊 选项 卡 ， 在 “定义 运动 
轴 设 置 ”按钮 区 右 侧 的 下 拉 列 表 中 选择 速度 选项 ， 在 “ 模 ” 下 拉 列 表 中 选择 对 这 选项 ， 设 
置 A=25，B=0，C=0，T=2。 

(4) 单 击 对 话 框 中 的 | 六 定 按钮， 完成 伺服 电动 机 的 定义 。 

Step5. 设置 初始 位 置 。 

(1) 选择 拖 动 命令 。 单 击 “运动 ”区 域 中 的 “ 拖 动 元 件 ” 按钮 锅 ， 系 统 弹 出 “ 拖 动 ”对 


话 框 。 
(2) 记录 快照 1。 单 击 对 话 框 当前 快 四 区 域 中 的 区 按钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 1 
(Snapshotl )。 


(3) 单 击 美 图 按钮， 关闭“ 拖 动 ”对 话 框 。 

Step6. 定义 机 构 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 分 析 ” 区域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 .从 ， 系 统 弹出 “分 析 定义 ” 
对 话 框 。 

(2) 定义 分 析 类 型 。 在 区 到 下 拉 列 表 中 选择 运动 学 选项 
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oo。 (3) 定义 时 间 参 数 。 在 祝 目 时 间 文本 框 中 输入 值 27， 在 巾 加 | 文本 框 中 输入 值 20。 
。。。 (4) 定义 初始 配置 。 在 羡 且 恒 区 域 中 选择 @ 快 罗 单 选项 。 
::: (5) 定义 电动 机 配置 。 单 击 电动 机 选项 卡 ， 在 “电动 机 ”选项 卡 中 进行 如 下 电动 机 配 
sse 置 。 
。。。 。。Q@ 单 击 “ 添 加 新 行 ”按钮 本 |， 在 电动 机 列表 中 选择 S665， 在 自 区 域 下 方 的 文本 


。。。 框 中 输入 值 3， 如 图 9.1.23 所 示 。 

@ 单 击 “添加 新 行 ”按钮 呈 |， 在 电动 机 列表 中 选择 3ervwolletor2 ， 在 至 区 域 下 方 的 文 
本 框 中 输入 值 2。 

图 单 击 “添加 新 行 ”按钮 饪 |， 在 电动 机 列表 中 选择 Serwoliotor2 ， 在 自 区 域 下 方 的 文 
本 框 中 输入 值 8， 在 至 区 域 下 方 的 文本 框 中 输入 值 10。 

图 单 击 “ 添 加 新 行 ” 按 钮 .二 J，， 在 电动 机 列表 中 选择 Serwoliotor2 ， 在 自 区 域 下 方 的 文 
本 框 中 输入 值 16， 在 至 区 域 下 方 的 文本 框 中 输入 值 18。 

图 单 击 “ 添 加 新 行 ” 按 钮 .二 .， 在 电动 机 列表 中 选择 Serwollotor2 ， 在 自 区 域 下 方 的 文 
本 框 中 输入 值 24， 在 至 区 域 下 方 的 文本 框 中 输入 值 26， 如 图 9.1.24 所 示 。 

分 析 定 兴 分 析 定 兴 
首选 项 电动 机 首选 项 电动 机 
电动 机 电动 机 


Setvailetot1l | 面 |3 Servolotorl 


Serwvobrtorl ServoMotor2 
Serwllotor2 


Ser wootor2 


Servellotorz 


Serrolloteorz 





图 9.1.23 “电动 机 ”选项 卡 图 9.1.24 定义 电动 机 配置 


(6) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 _ 亚 行 好) 按钮 ， 查 看 机 构 的 运行 状 
况 。 

(7) 完成 运动 分 析 。 单 击 目 。 王 定 . 完成 运动 分 析 。 

Step7. 保存 回放 结果 。 

(1) 单 击 机 构 功能 选项 卡 分 析 " 区 域 中 的 “回放 ”按钮 加， 系统 弹出 “回放 ”对 话 框 。 
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(2) 在 “回放 ”对 话 框 中 单 击 “保存” 按钮 日 ， 系 统 弹出 “保存 分 析 结 果 ” 对 话 框 ;， 。。。 
采用 系统 默认 的 名 称 ， 单 击 。 保 在 | 按钮 ， 即 可 保存 仿真 结果 。 ee 

Step8. 输出 视频 。 Re 

(1) 单 击 “ 回 放 ” 对 话 框 中 的 “播放 当前 结果 集 ” 按 钮 四， 系统 弹出 “动画 ”对 话 sss 
框 。 se 

(2) 单 击 “ 回 放 ” 对 话 框 中 的 “录制 动画 为 MPEG 文件 ”按钮 考区... |， 系统 弹出 “ 捕 “。。 
获 ” 对 话 框 ， 单 击 _ 确 下 按钮， 机 构 开 始 运行 输出 视频 文件 。 

(3) 在 工作 目录 中 播放 视频 文件 “INTERMITTENT_ASM.mpg” 查 看 结果 。 

(4) 单 击 “ 动 画 ” 对 话 框 中 的 " 差 图 按钮 , 系统 返回 到 “回放 ”对 话 框 , 单 击 其 中 的 关闭 
按钮 关闭 对 话 框 。 

Step9. 再 生 模型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 深信 区域 中 的 “重新 生成 ”按钮 苇 ， 再 生 
机 构 模 型 。 

Step10. 保存 机 构 模型 。 





9.2 ”自动 化 机 械 手 仿真 


范例 概述 : 

本 范例 将 介绍 一 个 自动 化 机 械 手 的 运动 仿真 的 创建 过 程 。 在 一 些 实现 流水 线 生产 的 机 
械 中 ， 自 动 化 机 械 手 十 分 和 常见， 一般 用 于 在 不 同 的 工 步 之 间 运 送 机 械 堆 部件。 图 9.2.1 所 示 
的 模型 模拟 的 是 在 工序 之 间 运 送 机 械 罕 部 件 的 自动 化 机 构 ， 工 作 过 程 大 致 分 为 以 下 几 个 步 
又 : 首先 ， 在 初始 位 置 机 械 手 接收 前 一 工序 完成 的 零件 ; 运 到 第 一 工 位 进行 工序 1 的 加 工 ， 
完成 后 又 运 到 第 二 工 位 进行 工 厅 2 的 加 工 ; 将 加 工 好 的 零件 再 传递 到 下 一 工 位 ; 最 后 机 械 
手 返回 到 初始 位 置 准备 下 一 次 运送 。 读 者 可 以 打开 视频 文件 D:\creo3.16\work\ch09.02\ok\ 
MAGIC_HAND.mpg 查看 机 构 运行 状况 。 





图 9.2.1 机构 模型 
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Task1. 新建 交配 模型 
Step1. 将 工作 目录 设置 至 
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D:\creo3.16\work\ch09.02\。 


Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 magic_hand， 选 取 mms-asm_desi 配 模板。 
Task2. 组 装机 构 模型 


Step1. 引入 第 一 个 元 件 BASE.prt， 并 使 用 上 只 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 
Step2. 引入 第 二 个 元 件 SLIPPER.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.2.2 所 示 的 位 置 。 


Step3. 创建 SLIPPER 和 BASE 之 间 的 滑 块 连接 。 
(1) 在 连接 列表 中 选取 时 前 叶 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 


菜单 中 的 茂 下 选项 卡 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 


。 分 别 选 取 图 9.2.2 所 示 的 两 条 边线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 


此 时 葛 各 界面 如 图 9.2.3 所 示 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 条 边线 <--- 





旋转 :选取 这 两 个 平面 





Ed 
Ed 
Ld 


9.2.2 ”创建 滑 块 (Slider) 连接 





局 Connection 1 (请 块 ) 光束 已 电 用 
| 
| 时 SLIPPER: 过 :Fz (导入 特 条 pe 
寺 BASE: 过 :F2[ 导 入 特征 ) | 二 到 
旋转 坊 乏 
平 称 轴 0.00 应 阿 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


(3) 定义 “旋转 ”约束 。 
放置 界面 如 图 9.2.4 所 示 。 


图 9.2.3 “放置 ”界面 


分 别 选取 图 9.2.2 所 示 的 两 个 平面 为 “旋转 ”约束 参考 ， 此 时 


局 Connectior 1 1 背 块 ) 光束 已 且 用 
区 束 尖 型 
| 二 | 重合 | > 
坑 乏 


0.00 “= | 上 度 褒 | 




















图 9.2.4 “放置 ”界面 


(4) 设置 平移 轴 参 考 。 在 章 置 界面 中 单 击 扣 有 区 镍 选项， 选取 图 9.2.5 所 示 的 两 个 平 
面 为 平移 轴 参 考 。 





平移 轴 : 选取 这 两 个 平面 


图 9.2.5 设置 平移 轴 参 考 


(5) 设置 位 置 参数 ,在 功 置 界面 右 侧 攻 证 生 到 [区域 下 的 文本 框 中 输入 值 10, 并 按 Enter 
键 确认 ， 然 后 单 击 __ 闪 按钮 ， 选 中 喇 自用 重新 生成 值 复 选 框 ， 选 中 略 景 小 限制 复 选 框 ， 在 
其 后 的 文本 框 中 输入 值 10; 选 中 加 景 大限 制 复 选 框 ， 在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 535， 如 图 
9.2.6 所 示 。 


局 用 重新 生成 值 


[Vf 最小 限制 10.0 
RX 


| 动态 尾 性 >> | 





图 9.2.6 设置 位 置 参 数 


(6) 单 击 操控 板 中 的 办 按钮 ， 完 成 滑 块 连接 的 创建 。 





Creo3.0 
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和 Step4. 引入 元 件 revolution_arm.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.2.7 所 示 的 位 置 。 
: 。 Step5. 创建 SLIPPER 和 REVOLUTION_ARM 之 间 的 销 连 接 。 
Ee (1) 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 关 销 选项 。 
a (2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 臣 豆 按钮， 分别 选 取 图 9.2.7 中 的 两 个 柱 
。。。 面 为 “ 轴 对 齐 ”约束 参考 ， 


ea (3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 9.2.7 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 并 在 
约束 类 型 下 拉 列 表 中 选择 ][ 忠 玄 选 项 ， 偏 移 距 离 值 为 -30， 如 图 9.2.8 所 示 。 






平移 : 选取 这 两 平面 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 =22- RE 


图 9.2.7 创建 销 (Pin) 连接 


局 Connection [和 光束 已 息 用 
负 对 这 
日 平移 约束 类 型 


wo FEYDLUTION_ARN: 曲面 :83 中 日 趾 高 |w 
a 3LIPFFR: 曲面 :F2 ( 导 六 特 访 移 
这 转轴 30.00 = | 皮 千 





状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


9.2.8 定义 “平移 ”约束 


(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 臣下 界面 中 单 击 吕 旋 转 灿 选项 ， 选取 SLIPPER 中 的 基准 平面 
FRONT 和 REVOLUTION_ARM 中 的 基准 平面 FRONT 为 旋转 轴 人 参考。 

(5) 设置 位 置 参数 。 在 总 豆 界面 右 侧 当前 位 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 
键 确 认 ， 然 后 单 击 。 按钮 ， 选 中 喇 自用 重新 生成 值 复 选 框 ， 选 中 略 景 小 限制 复 选 框 ， 在 
其 后 的 文本 框 中 输入 值 0; 选中 呵 景 太 限制 复 选 框 , 在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 360, 如 图 9.2.9 
所 示 。 


(6) 单 击 操控 板 中 的 吧 按 钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 
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加 Conneetion 2 (和) 
办 对齐 


当前 位 置 
, 
诈 和 和 设置 私信 置 | 7 
[Vf 自用 重新 生成 什 
车 最 小 限制 
Ff 最 大 限制 3600 vw 


动态 尾 性 >》 





图 9.2.9 设置 位 置 参 数 


Step6. 引入 元 件 EXPANSION_ARM.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.2.10 所 示 的 位 置 。 

Step7. 创建 EXPANSION_ARM 和 REVOLUTION_ARM 之 间 的 滑 块 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 于 彰 叶 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 总 置 选项 卡 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选 取 图 9.2. 10 所 示 的 两 个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 
此 时 误 置 界面 如 图 9.2.11 所 示 。 









旋转， 选取 这 两 个 平面 


轴 对 齐 : 选取 这 个 柱 面 = 一- “a 


图 9.2.10 ”创建 滑 块 (Slider)〉 连接 


国 Connection 3 0 月 块 ) 





图 9.2.11 “放置 ”界面 
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eee (3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选取 图 9.2.10 所 示 的 两 个 平面 为 “旋转 ”约束 参考 ， 然 


@@@ . - ” 
。。。 ”后 单 击 号 滑 抉 选项 后 的 反 向 连接 按钮 多 切换 方向 ， 此 时 茂 置 界面 如 图 9.2.12 所 示 ，。 
@@@ 
局 [Cornmeetion 3 ( 齐 块 ) 区 蒜 已 自用 
轴 对 剖 
i 中 旋转 0 
[EensTon RN 曲面 :了 2 上 本 可 
Ss | A 
@©Oe@e® 
9 平移 轴 T.50 反 疝 | 


9.2.12 “放置 ”界面 


(4) 设置 平移 轴 参 考 。 在 总 旦 界面 中 单 击 品 平 移 灿 选 项 ， 选 取 图 9.2.13 所 示 的 平面 和 
顶点 为 平移 轴 参 考 。 

(5) 设置 位 置 参 数 。 在 依 下 界面 右 侧 当 前 入 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 10, 并 按 Enter 
键 确 认 ， 然 后 单 击 六 按钮 ;选中 嘻 自 用 重新 生成 值 复 选 框 ， 选中 咖 最 小 限制 复 选 框 ， 在 
其 后 的 文本 框 中 输入 值 0; 选中 FY 景 二 限制 复 选 框 , 在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 70, 如 图 9.2.14 
所 示 。 

















选取 此 平面 选取 此 顶点 


I 





9.2.13 ”设置 平移 轴 参 考 

















辐 Connection 二 [月 块 ) 当前 位 置 重新 生成 值 
轴 对 齐 
旋转 10.0 下 >> 10.0 
平 乏 轴 设置 零 位 置 。” 
EXPANSION_ARM: 顶 点 :过 :| Rf 启用 重新 生成 值 
由 REYDLUTION_ARN: 曲面 :了 Tf 最 小 限制 57 一重 
[Vf 最 大 限制 170.0 
动 考 尾 性 >> 
新 建 集 


9.2.14 ”设置 位 置 参 数 
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(6) 单 击 操控 板 中 的 当 按钮 ， 完 成 滑 块 连接 的 创建 。 

Step8. 引入 元 件 TOOL_TIP.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.2.15 所 示 的 位 置 。 

Step9. 创建 TOOL_TIP 和 BASE 之 间 的 滑 块 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 时 月 器 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放 置 ” 操 控 板 ， 然 后 单 击 操 ”。。。 
控 板 菜单 中 的 至 二 选项 卡 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选取 图 9.2.15 所 示 的 两 个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 。。。 
此 时 束 豆 界面 如 图 9.2.16 所 示 。 










旋转 : 选取 此 平面 和 元 件 
”TOOL_TIP 中 的 基准 平面 RIGHT 


EA 
’ 
3 
本 
| 
一 
一 


轴 对 齐 : 选取 这 个 柱 面 一 


9.2.15 ”创建 滑 块 〈Slider) 连接 





司 Conmection 5 1 月 块 ) 约束 已 启用 
中 轴 对 齐 是 
| 鄙 YooL_TTF :曲面 : 全 站 | es 
| 同和 BhSE: 曲面 :FP6 ( 控 伸 _1) 二 
旋转 坑 乏 
平移 轴 0.00 皮 丘 
状况 
新 建 集 完成 连接 定义。 


9.2.16 “放置 ”界面 


(3) 定义 “旋转 ” 约束。 选取 图 9.2.15 所 示 的 平面 和 TOOL TIP 中 的 基准 平面 RIGHT 
为 “旋转 ”约束 参考 ， 此 时 ， 荐 下 | 界面 如 图 9.2.17 所 示 。 


辐 Comection 5 ( 少 块 ] 芍 束 已 局 用 
轴 对 齐 Po 
路 旋转 约束 淆 型 


En TDOL_TIF :RINGT :FS [ 甘 淮 目 目 距离 
区 BASE: 曲面 :F2 (导入 特征 ; 信和 
下 称 轴 30. 00 后 疝 





状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


9.2.17 “放置 ”界面 
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(4) 设置 平移 轴 参 考 。 在 总 村 界面 中 单 击 5 入 网 选项 ， 选 取 图 9.2.18 所 示 的 两 个 平 


面 为 平移 轴 参 考 。 

(5) 设 置 位 置 参 数 。 在 长 置 界面 右 侧 加 前 硬 到 [区域 下 的 文本 框 中 输入 值 -56, 并 按 Enter 
键 确 认 ， 然 后 依次 单 击 . 役 置 零 位 置 掖 钮 和 ” 按钮 :选中 罗 自用 重新 生成 值 复 选 框 ， 选 
中 最 小 限 制 复 选 框 ， 在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 0， 选 中 景 大 限制 复 选 枉 ， 在 其 后 的 文本 
框 中 输入 值 35， 如 图 9.2.19 所 示 。 








平移 轴 : 选取 这 两 个 平面 


一 一 
一 
一 
一 一 
一 


图 9.2.18 设置 平移 轴 参 考 


局 Commection B 前 块 ) 当前 位 置 
轴 对 齐 
0 | DS | 
证 各 和 | 设置 雪 位 置 | - 
TODL_TIP: 曲面 :F2 ( 守 改 | [Wf 启用 重新 生成 值 


Eun BhSE: 曲面 :F2 ( 导 , 尺 特定: [Wf 最 小 限制 


[Wf 最 大 限制 35.0 


| 动态 尾 性 > 





图 9.2.19 设置 位 置 参数 


(6) 单 击 操控 板 中 的 按钮 ， 完 成 滑 块 连接 的 创建 。 
Step10. 参考 Step8 和 Step9 的 操作 步骤 ， 装 配 第 二 个 TOOL_TIP， 如 图 9.2.20 所 示 。 


装配 此 元 件 





图 9.2.20 ”装配 第 二 个 TOOL_TIPT 
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Task3. 定义 仿真 与 分 析 
Step1. 进入 机 构 模块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 运动 ”区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 “3， 。。。 
进入 机 构 模 块 。 人 
Step2. 定义 伺服 电动 机 1。 eee 
(1) 选择 命令 。 单 击 插入 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 .， 系 统 弹出 “伺服 电动 机 。。。 
定义 ”对 话 框 。 ee。 
(2) 选取 参考 对 象 。 选 取 图 9.2.21 所 示 的 连接 1 为 参考 对 象 。 





图 9.2.21 选取 参考 对 象 


(3) 设置 轮廓 参 数 。 在 “伺服 电动 机 定义 ”对 话 框 的 袁 廊 选项 卡 中 选择 规范 类 型 为 位 置 ， 
在 想 “ 下 拉 列 表 中 选择 表 选项 。 

(4) 选择 拟 合 类 型 。 在 者 值 区域 中 选中 回 总 性 拟 台 单 选项 。 

(5) 输入 表 数 据 。 

@ 定义 第 1 行 数据 。 单 击 “向 表 中 添加 行 > 按 钮 宇 ，, 在 时 间 文 本 框 中 输入 值 0, 在 者 
文本 框 中 输入 值 10。 

@ 定义 第 2 行 数据 。 单 击 “向 表 中 添加 行 > 按 钮 二 ,在 时 间 文 本 框 中 输入 值 4, 在 要 
文本 框 中 输入 值 123。 

@@ 定义 第 3 行 数据 。 单 击 “ 向 表 中 添加 行 ” 按 钮 钱 ,， 在 时 间 文本 框 中 输入 值 16， 在 
程 文本 框 中 输入 值 123。 

@ 定义 第 4 行 数据 。 单 击 “ 向 表 中 添加 行 ” 按 钮 二 ，， 在 时 间 文 本 框 中 输入 值 20， 在 
积 文本 框 中 输入 值 422。 

@) 定义 第 5 行 数据 。 单 击 “ 向 表 中 添加 行 ” 按 钮 二 ，， 在 时 间 文 本 框 中 输入 值 28， 在 
各 文本 框 中 输入 值 422。 

@ 定义 第 6 行 数据 。 单 击 “ 向 表 中 添加 行 ” 按 钮 二 ，， 在 时 间 文 本 框 中 输入 值 32， 在 
要 文本 框 中 输入 值 535。 
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@) 定义 第 7 行 数 据 。 单 击 “ 向 表 中 添加 行 ”按钮 二 ,， 在 时 间 文本 框 中 输入 值 48， 在 


醒 文本 框 中 输入 值 535。 


定义 第 8 行 数据 。 单 击 “ 向 表 中 添加 行 ” 按 钮 二 ，， 在 时 间 文 本 框 中 输入 值 52， 在 


要 文本 框 中 输入 值 10， 如 图 9.2.22 所 示 。 





(6) 选中 欧 序 选项 右 下 方 的 位 置 复 选 框 ， 然 后 单 击 图 形 按钮  ，， 系 统 弹出 图 9.2.23 


所 示 的 “图 形 工具 ”对 话 框 。 该 对 话 框 中 同时 显示 伺服 电动 机 的 位 置 函数 图 形 。 





(7) 单 击 对 话 框 中 的 盖 震 按钮 ， 完 成体 服 电动 机 的 定义 。 
(8) 关闭 “图 形 工 具 ” 对 话 框 。 


图 形 工 且 
交 件 {F》} 视图 (Y) 格式 (RE) 


剂 图 电 填 如 理 询问 | or | 





时 间 各 
0 10 
44 l23 
lB 123 
2 4 
2 4 
了 之 535 
48 ca5 : Ma 40 0 30. 吕 | a Sh 向 bg. 0 
Ee ME ‘nmnl 而 同和 症 光 二 汪 由 折 通 
9.2.22 设置 “ 表 ” 参 数 9.2.23 “图 形 工具 ”对 话 框 


Step3. 定义 伺服 电动 机 2。 参 考 Step2 的 操作 步 又 ， 选 取 图 9.2.21 所 示 的 连接 2 为 参考 


对 象 。“ 表 ”参数 如 图 9.2.24 所 示 。 


Step4. 定义 伺服 电动 机 3。 参 考 Step2 的 操作 步 又 ， 选 取 图 9.2.21 所 示 的 连接 3 为 参考 


对 象 。“ 表 ”参数 如 图 9.2.25 所 示 。 
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时 间 种 
0 

2 rp 

22 90 10 

3B 1830 8 SG 

中 1830 40 SS 

48 360 证 10 

2 360 co 10 

到 9.2.24 定义 伺服 电动 机 2 多 9.2.25 定义 伺服 电动 机 3 
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Step5. 定义 伺服 电动 机 4。 参考 Step2 的 操作 步骤 ， 选 取 图 9.2.21 所 示 的 连接 4 为 参考 
对 象 。“ 表 ”参数 如 图 9.2.26 所 示 。 

Step6. 定义 伺服 电动 机 5。 参 考 Step2 的 操作 步骤 ， 选 取 图 9.2.21 所 示 的 连接 $ 为 参考 
对 象 。“ 表 ”参数 如 图 9.2.27 所 示 。 


时 间 醒 时 间 醒 

0 D 0 0 

品 口 2 口 

ea 了 2 2 了 2 

1 D 26 0 

4449 口 4449 口 

9.2.26 ”定义 伺服 电动 机 4 图 9.2.27 定义 伺服 电动 机 5 


Step7. 再 生 模型 。 单 击 模型 _ 功 能 选项 卡 深信 区域 中 的 “重新 生成 ”按钮 苇 ， 再 生 
模型 。 

Step8. 设置 初始 位 置 。 

(1) 选择 拖 动 命令 。 单 击 运动 ”区 域 中 的 “ 拖 动 元 件 ” 按钮 锅 ， 系 统 弹出 “ 拖 动 ”对 
话 框 。 

(2) 记录 快照 1。 单 击 对 话 框 当 前 快 盟 区 域 中 的 车 按钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 1 
(CSnapshot1 )。 

(3) 单 击 二 辕 按 钮 ， 关 闭 “ 拖 动 ”对 话 框 。 

Step9. 定义 机 构 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 “分析” 区域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 ,党 ,， 系 统 弹出 “分 析 定义 ” 
对 话 框 。 

(2) 在 | 警 下 时 间 | 文 本 框 中 输入 值 55。 

(3) 定义 初始 配置 。 在 绰 葡 配置 区 域 中 选择 回 快照 ; 单 选项 。 

(4) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 _ 芋 行 如 ) 按钮 ， 查 看 机 构 的 运行 状况 。 

(5) 完成 运动 分 析 。 单 击 伍 一列 二 完成 运动 分 析 。 

Step10. 保存 回放 结果 。 

(1) 单 击 机 构 功能 选项 卡 分 析 * 区 域 中 的 “回放 ”按钮 四 ， 系 统 弹 出 “回放 ”对 话 框 。 

(2) 在 “回放 ”对 话 框 中 单 击 “ 保 存 ” 按钮 加 ， 系 统 弹出 “保存 分 析 结 果 ” 对 话 框 
采用 系统 默认 的 名 称 ， 单 击 各 看 按钮 ， 即 可 保存 仿真 结果 。 

Step11. 输出 视频 。 

(1) 单 击 “ 回 放 ” 对 话 框 中 的 “播放 当前 结果 集 ” 按 钮 四 ， 系 统 弹出 “动画 ”对 话 框 。 
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so 。 (2) 单 击 “ 回 放 ” 对 话 框 中 的 “录制 动画 为 MPEG 文件 > 按钮 ,得 获 .| ， 系 统 弹出 “ 捕 





。。。。 获 ” 对 话 框 ， 单 击 本 下 按钮， 机 构 开 始 运行 输出 视频 文件 。 

ee (3) 在 工作 目录 中 播放 视频 文件 “MAGIC_HAND.mpg” 查 看 结果 。 

2 (4) 单 击 “ 动 画 ” 对 话 框 中 的 辩 轩 按钮 , 返回 到 “回放 ”对 话 框 , 然后 单 击 其 中 的 闫 图 
。。。 ”按钮 关闭 对 话 框 ， 

sa Step12. 再 生 模 型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 * 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 疼 ， 再 生 


机 构 模型 。 
Step13. 你 存 机 构 模 型 。 


9.3 ”发 动机 仿真 与 分 析 


范例 概述 : 

本 范例 将 介绍 发 动机 仿真 与 分 析 的 操作 过 程 。 首 先 介 绍 机 构 模 型 的 创建 ， 然 后 进行 运 
动 仿真 ， 并 分 析 发 动机 活塞 的 速度 曲线 。 发 动机 模型 如 图 9.3.1 所 示 ， 读者 可 以 打开 视频 文 
件 Di:\creo3.16\work\ch09.03\ok\ ENGINE_ASM.mpg 查看 机 构 运 行 状况 。 





一 ”更 
图 9.3.1 发 动机 模型 





Task1. 新 建 装 配 模 型 

Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo3.16\work\ch09.03\。 

Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 engine_asm， 选 取 mms-asm-de 有 本 模板 。 
Task2. 组 装机 构 模型 

Step1. 引入 第 一 个 元 件 ENGINE_BLOCK.prt， 并 使 用 呈 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 
Step2. 引入 第 二 个 元 件 MOTOR_SIDE_COVER.prt, 并 将 其 调整 到 图 9.3.2 所 示 的 位 置 。 
Step3. 创建 MOTOR_SIDE_ COVER 和 ENGINE_BLOCK 之 间 的 刚性 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 也 刚性 选项 ， 系 统 弹 出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 菜 
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单 中 的 葛 站 选项 卡 。 
(2) 定义 “重合 ”约束 (一 )。 在 约 素 类 型 下 拉 列 表 中 选择 工 重合 选项 ， 选 取 图 9.3.2 。。。 
所 示 的 两 个 平面 为 “重合 ”约束 (一 ) 的 参考 ， 此 时 收 喜 界面 如 图 9.3.3 所 示 。 es 





“重合 ”约束 (二 ): eee 
2 这 两 个 平面 重合 ee 


“重合 ”约束 (一 ): 
这 两 个 平面 重合 *、、、 “重合 ”约束 《三 ): 


这 两 个 平面 重合 





图 9.3.2 创建 刚性 (Rigid〉 连接 








Conmnection 2 {网 | 性) El 约束 已 局 用 
中 重合 的 市 尖 弄 
辆 NOTOR_SIDE_COYER: 曲面 | a 
| JEHSINE_BLOCK: 曲面 :FS 他 ss y 
于 全 
重 翁 0.00 展 周 
新 建 芍 束 
新 建 集 mh 
完全 约束 


图 9.3.3 “放置 ”界面 





(3) 定义 “重合 ”约束 (二 )。 在 总理 界面 中 单 击 | 趾 新 建 约 素 ， 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 
选择 十 重合 选项 ,选取 图 9.3.2 中 的 两 个 平面 为 “重合 ”约束 (二) 的 参考 ,此 时 型 瑟 界 
面 如 图 9.3.4 所 示 。 


Connection 2 的 性 ) A 区 束 已 启用 
草 合 
中 重合 约束 类 型 


用 MOTOR_sIDE_COVYER: 曲面 | -| 重合 区 
FSTIE_ELOCE: 曲面 :5 仿 移 





重合 0.00 | 
新 建 约束 
新 建 集 二 以 渍 
完全 约束 


9.3.4 “放置 ”界面 
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eee (4) 定义 “重合 ”约束 (三 )。 参 考 步 台 (3) 选取 图 9.3.2 中 的 两 个 平面 为 “重合 ” 约 








eee 
。。。 束 (三 ) 的 参考 ， 此 时 区 本 界面 如 图 9.3.5 所 示 。 
eee 
@@@ 
eee 
< < < EConnection 2 的 | 性 ) 时 约束 已 自用 
本 欧 束 类 型 
@@@ 章 宫 于 
eee ee 了 重合 
> 对 NOTOR_SIDE_COVYER.: 曲面 | ee 
En EHSIHE_BLOCK: 曲面 :FS 村 i 后 育 
新 建 约 束 
0 完全 约束 


图 9.3.5 ”放置 界面 


(5) 单 击 操控 板 中 的 咪 按 钮 ， 完 成 刚性 连接 的 创建 。 
Step4. 引入 元 件 CRANKSHAFT.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.3.6 所 示 的 位 置 。 
Step5. 创建 CRANKSHAFT 和 MOTOR_SIDE_COVER 之 间 的 销 连 接 。 
(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 器 销 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 总 豆 按钮， 分 别 选 取 图 9.3.6 中 的 两 个 柱 
面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 勤 再 界面 如 图 9.3.7 所 示 。 
平移 ， 选 取 这 两 个 平面 








轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 <” 
图 9.3.6 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 








是 Conmection 3 首肯 ) 芍 束 已 局 用 
让 加 风 齐 es 
万 CRANESHAFT: 曲面 :75 种 上 和 
| NOTOR_SIDE_COVER: 曲面 ; [二 
平移 人 
旋 苇 轴 D0.00 | 
状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 9.3.7 放置 界面 
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(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 9.3.6 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ,此 时 。。。 





了 敢 下 二 eee 
界面 如 网 9.3.8 所 示 。 . 
eee 

eee 

eee 

局 Conmection 3 (生活 ) 光束 已 所 用 eee 

轴 对 齐 eee 

中 平移 约束 深 型 eee 

| 加 四 重合 eee 

芭 cRAHESHAFT: 曲面 :F19 搁 = i 

名 NOTOR_SIDE_COVER: 曲面 | 篇 移 


旋转 轴 0.00 所 向 
新 建 集 TS 
图 9.3.8 ”放置 界面 

(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 ， 恋 直 界面 中 单 击 吕 旋 车 负 选项， 采用 在 列表 中 选取 的 方法 选 
取 图 9.3.9 中 的 两 个 平面 为 旋转 轴 参 考 。 


旋转 轴 ， 选取 这 两 个 平面 





图 9.3.9 设置 旋转 轴 参 考 





(5) 设置 位 置 参数 。 在 下 吝 界面 右 侧 当前 位 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 
键 确 认 ， 然 后 单 击 __ 闪 _ 按钮， 选中 [V 自用 重新 生成 值 复 选 框 ， 如 图 9.3.10 所 示 。 





辕 Conneetion 3 (和) 当前 位 置 重新 生成 值 
轴 于 齐 r 一 
平移 i0.0 再 > 0.0 
旋转 轴 楼 焉 零 世 可 | 
记 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 ; 





部 CRANKSHAFT: 曲面 :F8 tf 申 !| Fy 启用 重新 生成 值 
凤 EWGIHE_BLDCK: 曲面 :F5 门 最 小 限制 





-180.0 
[| 最 大 限制 180.0 


动态 尾 性 >》 





新 建 集 


图 9.3.10 设置 位 置 参 数 
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(6) 单 击 操控 板 中 的 转 按 钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 


Step6. 装配 第 1 个 活塞 。 引 入 元 件 PISTON.prt 并 将 其 调整 到 图 9.3.11 所 示 的 位 置 。 
Step7. 创建 PISTON 和 ENGINE_BLOCK 之 间 的 滑 块 连接 。 


(1) 在 连接 列表 中 选取 请 起 选项 ， 
菜单 中 的 于 二 选项 卡 。 


此 时 系统 弹出 “元 件 放 置 ” 操 控 板 ， 单 击 操控 板 


(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分别 选取 图 9.3. 11 所 示 的 两 个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 


此 时 ， 葛 吉 界面 如 图 9.3.12 所 示 。 






图 9.3.11 


加 Comection_13 (请 块 ) 
中 轴 对 章 
Gg PIsTON: 曲面 :F4 ( 伸 出 项 ; 
加 和 FNGIHE_BLDCK: 曲面 :F45 


旋转 
妨 平 藉 轴 


新 建 集 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 


TM6 





“旋转 ， 选 取 这 两 个 基准 平面 


创建 滑 块 (Slider) 连接 


她 束 已 启用 
约束 类型 
加 串 重合 
坑 称 
0.00 | 


状况 


图 9.3.12 放置 界面 


(3) 定义 “旋转 ”约束 。 选取 图 9.3.11 所 示 的 两 个 基准 平面 为 “旋转 ”约束 参考 (PISTON 
中 的 基准 平面 DTM6 和 ENGINE_BLOCK 中 的 基准 平面 DTM17)， 此 时 误 冒 界面 如 图 


9.3.13 所 示 。 


是 Comection_13 ( 洽 块 ) 
轴 对 章 
中 旋转 
名 gj PISTON: DTN6 :F20 [ 甘 淮 平 
OY ENGINE_BIDCK: DTH1T: Fl: 


久 平 乏 轴 


新 建 集 


她 束 已 启用 
约束 类 型 
加 | 重合 
坊 乏 
0.00 | 


状况 


图 9.3.13 ”放置 界面 
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(4) 设置 平移 轴 参 考 。 在 总 豆 界面 中 单 击 中 藉 轴 选项 ， 选 取 图 9.3.14 所 示 的 两 个 平 。。。 
面 为 平移 轴 参 考 。 ee ee 
(5) 设置 位 置 参 数 。 在 束 豆 界面 右 侧 当 前 位 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 60, 并 按 Enter 。“。。 
键 确 认 ， 如 图 9.3.15 所 示 。 eee 
平移 轴 : 远 取 这 天 个 平面 eee 


二 
一 一 一 
一 一 一 
i 
ee 




















辐 Connection_13 1 月 块 ] 当前 位 置 重新 生成 什 
轴 于 齐 l _ 
旋转 Bo.0 ™ > 0.0 
下 物 轴 届 秆 地 自 置 
| PISTON: 曲面 :F4 (种 出 项 ) ”| ”站 启用 重新 生成 值 
部 FETIE_8CE 曲面 :6 [|] 最 小 限制 -1000000.0 
[| 量 去 限制 1000000.0 


动态 尾 性 >》 
新 建 集 


图 9.3.15 设置 位 置 参数 


(6) 单 击 操控 板 中 的 当 按钮 ， 完 成 滑 块 连接 的 创建 。 
Step8. 装配 第 2 个 活塞 。 参 考 Step6 和 Step7 的 操作 步骤 , 装配 第 2 个 活塞 , 如 图 9.3.16 
所 示 。 





图 9.3.16 ”装配 第 2 个 活塞 
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Step9. 引入 元 件 CONNECTING_ROD.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.3.17 所 示 的 位 置 〈 隐 藏 
元 件 ENGINE_ BLOCK 和 MOTOR_SIDE_COVER )。 

Step10. 创建 CONNECTING_ROD 和 PISTON 之 间 的 销 连接 。 

(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 其 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 理 二 按钮 ， 分 别 选 取 图 9.3.17 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 此 时 芒 重 界面 如 图 9.3.18 所 示 。 






7 
1 
7 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 :----- 


平移 : 选取 这 两 个 基准 平面 


图 9.3.17 创建 销 (Pin) 连接 


日 Connection_19 人 肖 ] 
中 轴 对 齐 
名 和 j CoNHECTING_ROD: 曲面 :Fs 
骨 和 FISTON: 曲面 :F5 (要害 ) 
平移 
晶 旋转 轴 


新 建 集 


9.3.18 


0.00 上 应 壬 
状况 
完成 广 接 定 慷 。 


“放置 ”界面 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 图 9.3.17 中 的 两 个 基准 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 
(PISTON 中 的 基准 平面 DTM6 和 CONNECTING_ROD 中 的 基准 平面 DTM1 ), 此 时 辟 豆 


界面 如 图 9.3.19 所 示 。 


局 Conmection ]3 {和} 
轴 对 剖 
让 平移 
og CONNECTINGS FOND: DTMI:F: 


6 FTSTON:DTW6:F20 [ 苦 淮 平 
日 旋转 轴 


新 建 集 


9.3.19 


约束 已 局 用 


光束 闫 型 
| 重 台 


坑 称 
0.00 | 


状况 
元 成 连接 定 忆 。 


“放置 ”界面 
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Step11. 调整 CONNECTING_ROD 至 图 9.3.20 所 示 的 大 致 位 置 。 
Step12. 创建 CONNECTING_ROD 和 CRANKSHAFT 之 间 的 圆柱 连接 。 
(1) 在 加 豆 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ” 字 符 ， 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 、。。。 
列表 中 选择 帝国 往 选项 。 a 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 .黑豆 _ 按钮， 分 别 选取 图 9.3.20 所 示 的 两 。。。 
个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 此 时 站 豆 界面 如 图 9.3.21 所 示 。 2 









选取 这 两 个 柱 面 -< 


9.3.20 创建 圆柱 〈Cylinder) 连接 


外 Connectiorm 19 (生活 ) 二 约束 已 启用 
局 Correctior 20 【圆柱 ] 
中 轴 对 齐 鸭 床 天生 
万 camEcTINS_ RDD :曲面 二 下 人 
时 CRANESHAFT: 曲面 :F9 篇 区 
昌 平移 轴 .00 玉生 
旋转 轴 备 i 
新 建 集 Wm 


9.3.21 “放置 ”界面 


(3) 单 击 操控 板 中 的 兰 按 钮 ， 完 成 连接 的 创建 ， 如 图 9.3.22 所 示 。 





9.3.22 ”完成 连接 的 创建 
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Step13. 引入 元 件 CONNECTING_RING.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.3.23 所 示 的 位 置 〈 隐 藏 


元 件 CRANKSHAFT)。 





“和 “重合 ” 约束 (三 )， 
， ”这 两 条 轴线 重合 


ss“ 重合 ” 约束 (一 ): 
这 两 个 平面 重合 


ek 
~ 
~ 
os 
a 
~ ~ 
~~~ 
一 
一 
一 一 ~ 
一 一 


“重合 ”约束 (二); 
这 两 条 轴线 重合 


9.3.23 ”创建 刚性 (Rigid)〉 连接 


Step14. 创建 CONNECTING_RING 和 CONNECTING_ROD 之 间 的 刚性 连接 。 


(1) 在 连接 列表 中 选取 四 R 性 选项 ， 


板 菜单 中 的 不 喜 选项 卡 。 


(2) 定义 “重合 ”约束 (一 )。 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 选择 -上 重合 选项 ， 


此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 


选取 图 9.3.23 


所 示 的 两 个 平面 为 “重合 ”约束 (一 ) 的 参考 ， 此 时 臣 喜 界面 如 图 9.3.24 所 示 。 


SConmection 23 的 性 ) 
重合 
加 CONHECTING_RING: 曲面 : 





中 新 建 芍 寂 


新 建 集 


9.3.24 


(3) 定义 “重合 ”约束 (二 )。 在 总 喜 | 界面 中 单 击 


[Wf 约束 已 启用 
约束 类 型 
于 重合 下 


坑 称 
0.00 | 


状况 
部 分 约束 


“放置 ”界面 





在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 
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选择 重合 选项， 选取 图 9.3.23 中 的 两 条 轴线 为 “重合 ”约束 (二 ) 的 参考 ， 此 时 下 于 


界面 如 图 9.3.25 所 示 。 


局 Comrmectior 23 的 | 性 ) 
重合 
重合 
EY CONNECTING_ FING:A_1 作 
DY CONNECTING ROD: A T:Fer 


虽 新 建 芍 束 


新 建 集 


9.3.25 


[Wf 约束 已 启用 
光束 类 型 
| 重合 下 


坑 乏 
0.00 | 


状况 
部 分 约束 


“放置 ”界面 
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(4) 定义 “重合 ”约束 〈 三 )。 参 考 步 又 〈3)， 选 取 图 9.3.23 中 的 两 条 轴线 为 “重合 ” 。。。 








注 团 @@@ 
约束 《〈 三 ) 的 参考 ， 此 时 界面 如 图 9.3.26 所 示 。 ee 
(5) 单 击 操控 板 中 的 站 按钮 ， 完 成 刚性 连接 的 创建 。 ee 
Step15. 参考 Step9 ~ Step14 的 操作 步骤 ， 装 配 第 2 组 CONNECTING ROD 和 。。。 
@g@@ 
CONNECTING_RING， 如 图 9.3.27 所 示 。 od 
@@@ 
EE Connection 23 生性 1) [YF 汐 束 已 启用 @@@ 
重合 OO 
ee 约束 类 型 
中 重 台 和 | 
comEcTINs RING:A 2 呵 
偏 和 
| CONNECTING ROD: h_B: Fo ee 站 
新 建 药 束 
由 完全 约束 
图 9.3.26 “放置 ”界面 图 9.3.27 装配 第 2 组 元 件 


Step16. 引入 元 件 FLYWHEEL.prt 并 将 其 调整 到 图 9.3.28 所 示 的 位 置 ( 取 消 隐藏 所 有 的 元 
件 )。 
Step17. 创建 CRANKSHAFT 和 FLYWHEEL 之 间 的 销 连 接 。 
(1) 在 “元 件 放 置 ” 操 控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 关 销 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 京 得 按钮 ， 分 别 选 取 图 9.3.28 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 了 豆 豆 界面 如 图 9.3.29 所 示 。 
平移 : 选取 这 两 个 平面 


Ts 
~ 

一 ~ 

一 







~~~ 
~ 
~ 

~ ~ 

~ 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 扩 


图 9.3.28 ”创建 销 (Pin) 连接 





局 Connection 25 [四 ) 光束 已 是 用 
办 轴 对 齐 本 
有 FLYWHEEL: 曲面 : ?50 |) 一 一 
加 CRANESHAFT: 曲面:F13 tf Ea 
平移 
昌 旋转 轴 0. on0 | 
状况 
新 建 集 完成 连接 定 久 。 


9.3.29 “放置 ”界面 287 
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eee (3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 图 9.3.28 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 此 





eee 基于 加 

xd 时 界面 如 图 9.3.30 所 示 。 

eee 

@@@ 。 En 

ee 国 ee 全) 芍 束 已 启用 

@@@ 的 囊 类 型 

eee 串 平 乏 加 | - = 

< < [Bg PLTWHEEL: 曲面 :P4( 促 出 | | | -上 重合 

eee En CRANESHAFT: 曲面 :F5 (| 坑 称 

@@@ 

dn 昌 旋转 轴 0.00 民 疝 
状况 

I 完成 连接 定 久 。 


9.3.30 “放置 ”界面 
(4) 单 击 操控 板 中 的 溉 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 
Step18. 引入 元 件 CYLINDER_HEAD.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.3.31 所 示 的 位 置 。 
Step19. 创建 CYLINDER_HEAD 和 ENGINE_BLOCK 之 间 的 刚性 连接 。 
(1) 在 连接 列表 中 选取 加 刚性 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 
板 菜单 中 的 ， 芝 二 选项 卡 。 
(2) 定义 “重合 ”约束 〈 一 )。 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 选择 -| 醒 合 选项， 选取 图 9.3. 31 


所 示 的 两 个 平面 为 “重合 ”约束 (一 ) 的 参考 ， 此 时 ， 亚 和 直 界面 如 图 9.3.32 所 示 。 


“重合 ”约束 (三 ); ， “重合 ”约束 (一 ); 
这 两 个 柱 面 重合 “、 这 两 个 平面 重合 









1 
“重合 ”约束 (二 ): 
'” 这 两 个 柱 面 重合 


图 9.3.31 创建 刚性 (Rigid) 连接 








辐 Connection 26 (同性 ) El 约束 已 启用 
重生 
: 尖 型 
| 名 和 CYLINDER_HEAMD: 曲面 :F5 | Ee ee 
| FHIHE_BLOCK: 曲面 :F6 ss ys 
卡 新 建 约 束 坊 称 

0.00 尽 疝 
状况 

新 建 集 部 分 约束 


9.3.32 “放置 ”界面 
288 
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(3) 定义 “重合 ”约束 (二 )。 在 友和 界面 中 单 击 吊 新 建 约 素 ， 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 
选择 重信 选项， 选取 图 9.3. 31 中 的 两 个 柱 面 为 “重合 ”约束 (二 ) 的 参考 ， 此 时 更 皇 


界面 如 图 9.3.33 所 示 。 


辕 Connection 2B (网 中 性 ) 
重合 
重合 
同和 CYLIINDER_HEAD :曲面 :72 
同和 ENGINE_ELOCK: 曲面 :736 


中 新 建 约 束 


新 建 集 


图 9.3.33 





[Yi 约束 已 启用 
光束 尖 型 
| 重 台 


起 移 


尺 壬 


状 涡 
部 分 约束 


“放置 ”界面 


(4) 定义 “重合 ”约束 〈 三 )。 参 考 步骤 (3) 选取 图 9.3. 31 中 的 两 个 柱 面 为 “重合 ” 
约束 (三 ) 的 参考 ， 此 时 ， 蔓 下 界面 如 图 9.3.34 所 示 。 


SConmnection 26 的 | 性 ) 
重合 


ET 


CE CYLINDER_ EAD: 曲面: F3: 
同和 ENSINE_BLDEK: 曲面 :F40 


新 建 幻 束 
新 建 集 


RM 约束 已 启用 
芍 束 类 型 
重合 = 


坊 称 


择 庄 


完全 约束 


图 9.3.34 放置 界面 





(5) 单 击 操控 板 中 的 半 按钮 ， 完 成 刚性 连接 的 创建 。 


Task3. 定义 仿真 与 分 析 


Step1. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 运动 ”区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 *3， 


进入 机 构 模块 。 
Step2. 定义 伺服 电动 机 。 


(1) 选择 命令 。 单 击 轿 入 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 他 ， 系 统 弹 出 “伺服 电动 机 


定义 ”对 话 框 。 


(2) 选取 参考 对 象 。 选 取 图 9.3.35 所 示 的 连接 为 参考 对 象 。 
(3) 设置 轮廓 参数 。 单 击 “伺服 电动 机 定义 ”对 话 框 中 的 整 订 选项 卡 ， 在 “定义 运动 
轴 设 置 ”按钮 节 右 侧 的 下 拉 列 表 中 选择 速度 选项 ， 在 “ 模 ” 下 拉 列 表 中 选择 常生 选项 ， 设 


置 A=600。 
(4) 单 击 对 话 框 中 的 ， 


J 





确定 校 钮 ， 完 成 伺服 电动 机 的 定义 。 
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选取 此 连接 





图 9.3.35 ”选取 参考 对 象 


Step3. 再 生 模型 。 单 击 看 型 功能 选项 卡 操作 * 区 域 中 的 “重新 生成 ” 按钮 号 ， 再 生 
模型 。 

Step4. 设置 初始 位 置 。 

(1) 选择 拖 动 命令 。 单 击 “运动 区 域 中 的 “ 拖 动 元 件 ” 按 铀 六 ， 系 统 弹 出 “ 拖 动 ”对 


话 框 。 
(2) 记录 快照 1。 单 击 对 话 框 当 前 快 昧 区 域 中 的 萌 按 钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 1 
CSnapshot1 )。 
(3) 单 击 半 图 按钮， 关闭 “ 拖 动 ”对 话 框 。 





Step5. 定义 机 构 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 分析 ”区域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 .党 ， 系 统 弹出 “分 析 定义 ” 
对 话 框 。 

(2) 定义 分 析 类 型 。 

(3) 定义 时 间 参 数 。 

(4) 定义 初始 配置 。 在 要 配置 

(5) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定义 ”对 话 框 中 的 _ 瑟 行 (B 按钮 ， 查 看 机 构 的 运行 状 
况 。 

(6) 完成 运动 分 析 。。 

Step6. 保存 回放 结果 。 

(1) 单 击 直 构 功能 选项 卡 分 析 " 区 域 中 的 “回放 ”按钮 四 ， 系 统 弹 出 “回放 ”对 话 框 。 

(2) 在 “回放 ”对 话 框 中 单 击 “ 保 存 ” 按钮 加 ， 系 统 弹出 “保存 分 析 结 果 ” 对 话 框 
采用 系统 默认 的 名 称 ， 单 击 径 丰 | 按钮 ， 即 可 保存 仿真 结 

Step7. 输出 视频 。 

(1) 单 击 “回放 ”对 话 框 中 的 “播放 当前 结果 集 ” 按 钮 四， 系统 弹出 “动画 ”对 话 框 。 

(2) 单 击 “ 回 放 ” 对 话 框 中 的 “录制 动画 为 MPEG 文件 ”按钮 _ 盐 芍 .. ， 系 统 弹出 


Es 


这 到 下 拉 列 表 中 选择 运动 学 选项 
终止 时 间 晤 颍 文本 框 中 输入 值 20。 
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“捕获 ”对 话 框 ， 单 击 。 绚 下 按钮， 机 构 开始 运行 输出 视频 文件 。 
(3) 在 工作 目录 中 播放 视频 文件 “ENGINE_ASM.mpg” 查 看 结 
(4) 单 击 “ 动 画 ” 对 话 框 中 的 美 图 按钮 ， 系 统 返回 到 “回放 ”对 话 框 ， 单 击 其 中 。“。。 








弛 按钮 关闭 对 话 框 ， 。。 
Task4. 测量 活塞 的 速度 i 
Step1. 定义 测量 。 


(1) 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 分析” ”区域 中 的 “测量 ”按钮 央 ， 系 统 弹 
出 “测量 结果 ”对 话 框 。 

(2) 新 建 一 个 测量 。 单 击 口 按钮 ， 系 统 弹 出 “测量 定义 ”对 话 框 ， 在 该 对 话 框 中 进行 
下 列 操作 : 

Q@ 输入 测量 名 称 ， 或 采用 默认 名 。 

四 选择 测量 类 型 。 在 到 组 目下 拉 列 表 中 选择 惠 庶 选项。 

加 选取 参考 点 。 选 取 图 9.3.36 所 示 的 连接 为 测量 参考 。 

@ 选取 评估 方法 。 在 纯 EEE 下拉 列 表 中 选择 EGGES 

@ 单 击 “ 测 量 定 义 ” 对 话 框 中 的 _ 葡 正 按钮， 系统 立即 将 measurel 添加 到 “测量 
结果 ”对 话 框 的 列表 中 (图 9.3.37 )。 





EE 


图 形 类 型 
测 皇 对 时 间 
测 昌 ， 
本 名 称 
散 所 名 志 庄 区 在】 
四 
欠 
L | 另 列 径 制 曾 重 图 形 


结果 集 


4h AnalyrsisDefinitionl 





图 9.3.36 “选取 参考 图 9.3.37 “测量 结果 ”对 话 框 
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和 (3) 选取 测量 名 称 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 列表 中 选择 mssaasl 。 

。。。 (4) 选取 运动 结果 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 “结果 集 ” 中 选择 加 ESSeEaiGaa 
°°. (5) 绘制 测量 图 形 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 顶部 单 击 攻 | 按钮， 系统 便 开始 测量 ， 并 
。。。 ”绘制 测量 的 结果 图 ， 如 图 9.3.38 所 示 。 该 图 反映 在 运动 学 分 析 回 生 aysisaesiaisoa 中 ， 活 塞 
。。。 ”的 速度 与 时 间 的 关系 。 





图 形 工具 










底 件 {F} 视图 (他 ) 格式 (RE) 


Ral ya1abertinilidnl :ew 





1 1 1 1 I 1 1 1 1 
关山 me Pt Ey 中. 人 于 4 时 1 加 由 和 外 的 I 
ee 时 辣 | 对 4 
Frolyiinbadiniliapl: naarsural rm Terl 





选择 刁 况 .…. 


图 9.3.38 “图 形 工 具 ” 对 话 框 


(6) 关闭 “图 形 工具 ”对 话 框 。 
(7) 单 击 | 差 图 榨 钮 ， 关 闭 “ 测 量 结果 ”对 话 框 。 
Step2. 再 生 模 型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 * 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 哈 ， 再 生 
机 构 模 型 。 
Step3. 保存 机 构 模 型 。 





9.4 正经 机 构 仿真 


范例 概述 : 

正弦 机 构 是 一 种 利用 杆 件 的 摆动 得 到 直线 运动 的 平面 机 构 ， 并 且 了 驱动 杆 的 运动 角度 
与 直线 运动 杆 件 的 位 移 呈 正弦 变化 。 图 9.4.1 所 示 的 是 由 此 轮 驱 动 的 正弦 机 构 模 型 ， 本 
节 将 介绍 该 机 构 的 创建 与 仿真 过 程 , 并 研究 驱动 杆 的 运动 角度 与 直线 运动 杆 件 的 位 移 关 
系 。 读 者 可 以 打开 视频 文件 D:\creo3.16\work\ch09.04\ok\ SINE_MECH.mpg 查看 机 构 运 
行 状况 。 





图 9.4.1 正弦 机 构 模 型 


Task1. 新 建委 配 模 型 


Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo3.16\work\ch09.04\。 
Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 sine_mech， 选 取 mms-asm-a 有 可 模板 。 
Task2. 组 装机 构 模型 


Step1. 引入 第 一 个 元 件 BASE.prt， 并 使 用 只 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step2. 引入 第 二 个 元 件 RING01.prt 〈 挡 环 )， 并 将 其 调整 到 图 9.4.2 所 示 的 位 置 。 
Step3. 创建 BASE 和 RING01 ( 挡 环 ) 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 器 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 访 各 按钮， 分 别 选 取 图 9.4.2 中 的 两 个 柱 


面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 如 图 9.4.3 所 示 。 
平移 : I 





轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 
图 9.4.2 创建 销 (Pin) 连接 


辐 Comection 1 (四 ) 光束 已 且 用 
站 约束 类 型 
各 IHG01: 曲面 :F8 旋转 1: ee 
针 和 BhsSE: 曲面 :F8 ( 拉 伸 _2) 二 
平移 
旋转 轴 0.00 反 壬 
状 证 
和 完成 连接 定义 。 


图 9.4.3 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 
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rp (3) 定义 “平移 ”约束 。 分别 选 取 图 9.4.2 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 图 


eee 
eee 9.4.4 所 示 。 
@@@ 
> EL 十 > 人 = Fi 
>。。 (4) 单 击 操控 板 中 的 加 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 
@@@ 
@@@ 
@@@ 局 Conmection 1 上 肯 ) 芍 束 已 启用 
se。 的 二 类 型 
@@@ 中 于 区 ee A 
eee 如 RINGO1: 曲 面 :F6 ( 广 转 1| | -二 本 人 " 
ee 出 和 BhsE: 曲面 :P6 ( 拉 坤 _2) 仿 称 
旋转 轴 0.00 捅 二 
状况 
I 完成 连接 定义 。 


9.4.4 定义 “平移 ”约束 





Step4. 采用 “重复 装配 ”的 方法 装配 其 他 挡 环 元 件 。 

(1) 在 模型 树 中 选中 “RING01”。 

(2) 单 击 模型 功能 选项 卡 ” 革 ” ”区 域 中 的 “重复 ”按钮 加 ， 系 统 弹 出 图 9.4.5 
所 示 的 “重复 元 件 ”对 话 框 。 


编号 装配 僵 考 1 压 配 参考 2 


添加 (8) ， 移 除 (B) 





图 9.4.5 ” “重复 元 件 ” 对 话 框 


(3) 按 住 Ctrl 键 ， 选 择 “ 重 复元 件 ” 对 话 框 可 变 装 配 参 考区 域 中 的 两 个 重合 约束 ， 然 后 
单 击 漆 加 按钮， 依次 选取 图 9.4.6 所 示 的 面 1~ 面 6 为 约束 参考 ， 此 时 “重复 元 件 ” 对 
话 框 如 图 9.4.7 所 示 。 

(4) 单 击 “ 重 复元 件 ” 对 话 框 中 的 





定 按钮 ， 完 成 元 件 的 重复 装配 ,如 图 9.4.8 所 示 。 


元 性 
NR | Rimeor 


可 莹 装配 荀 考 


| 类 型 








本 


| 添加 全 称 除 (B) 





9.4.6 ”创建 销 (Pin)〉 连接 9.4.7 “重复 元 件 ” 对 话 框 





图 9.4.8 “重复 装配 ”结果 
Step5. 引入 元 件 LINK.prt。 
Step6. 创建 BASE 和 LINK ( 挡 环 ) 之 间 的 销 连 接 。 
(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 匡 销 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 刘 直 按钮， 分 别 选 取 图 9.4.9 中 的 两 个 柱 


面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 如 图 9.4.10 所 示 。 
,~ 平移 ， 选 取 这 两 个 平面 





轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 忆 - 


图 9.4.9 创建 销 (Pin) 连接 
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己 Connection 2 虑 肯 ] 
日 轴 对 齐 


去 王 : 曲面 :75 (旋转 _17) 
名 BASE: 曲面 :F8 ( 拉 仲 _4) 


平移 
旧 旋转 轴 





新 建 集 


光束 已 启用 
约束 当 型 
.| 重合 
起 移 


0.00 


尺 壬 


状况 


9.4.10 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 图 9.4.9 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 图 


9.4.11 所 示 。 


园 Conmection 2 (人 ) 
轴 对 齐 
中 干 移 
央 LIHK: 曲面 :PB ( 拉 伸 _1) 
骨 和 TBhsE: 曲面 :F7 ( 拉 伸 _3) 


上 旋转 轴 


新 建 集 
9.4.11 


(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 


约束 已 局 用 


约束 尖 型 
.| 重合 


本 


状况 


定义 “平移 ”约束 


攻 直 界面 中 单 击 吕 旋转 轴 选 项 ， 选 取 BASE 中 的 基准 平面 


RIGHT 和 LINK 中 的 基准 平面 RIGHT 为 旋转 轴 参 考 。 


(5) 设置 位 置 参 数 。 在 总 吾 界面 右 侧 当前 信守 


键 确认 ， 然 后 单 击 。 


己 Cormmection 2 [四 ) 
轴 对 章 
平移 
旋转 轴 


名 和 LIHEK: RIGHT:F1 !( 莽 淮 平 重 
BASE: RIGHT :Fl [基准 平面 ) 


新 建 集 


9.4.12 





恒 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 


按钮 ， 选 中 喇 自用 重新 生成 值 复 选 框 ， 如 图 9.4.12 所 示 。 
(6) 单 击 操控 板 中 的 四 按钮 ， 完 成 连 


接 的 创建 ， 如 图 9.4.13 所 示 。 


号 最 小 F 民 出 | 
[|] 最 坟 恨 制 


-130.0 
130.0 


动态 尾 性 >> 


设置 位 置 参 数 


第 名 ) 章 (Creo 运 去 动 仿真 与 分 析 实 际 综合 应 用 





9.4.13 ”完成 连接 





Step7. 引入 元 件 RING02.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.4.14 所 示 的 位 置 。 

Step8. 创建 RING02 和 LINK( 挡 环 ) 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 芝 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 在 二 按钮 ， 分 别 选 取 图 9.4.14 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 如 图 9.4.15 所 示 。 





平移 ， 选取 这 两 个 平面 


ss 轴 对 齐 ; 选取 这 两 个 柱 面 
9.4.14 ”创建 销 (Pin) 连接 
同 Conmection 3 {四 ) 光束 已 目 用 


中 轴 对 齐 ee 
mg RIHG02: 曲 面 :了 5( 近 伸 1: 一 


时 IIE: 曲面 :77 ( 拉 伸 _2) [| 重 台 
平移 偏 欧 
9 诈 转 负 D.DD 后 向 
状况 
ea 元 成 连接 定 澡 。 


9.4.15 ”定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 图 9.4.14 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 
图 9.4.16 所 示 。 


局 Connection 3 莉 肯 ) 约束 已 启用 
铀 对 齐 
让 干 移 汐 囊 类型 


如 areoz: 曲 面 :5 的 伸 1 二 至 S 
| 呆 立 琴 :曲面 :7 技 伸 2 | 以 移 
日 旋转 轴 0.00 丘 向 
状况 


9.4.16 定义 “平移 ”约束 
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ee (4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 四 喜 界面 中 单 击 口 族 转 轴 选 项 ， 选 取 RING02 中 的 基准 平面 





: 。 RIGHT 和 LINK 中 的 基准 平面 RIGHT 为 旋转 轴 参 考 。 
0 (5) 设置 位 置 参数 。 在 芒 午 界面 右 侧 浊 前 全 本 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 
。。。 键 确认 ， 然 后 单 击 _ _ 闪 ， 按钮 ， 选 中 咖 自用 重新 生成 值 复 选 框 ， 如 图 9.4.17 所 示 。 
人 (6) 单 击 操控 板 中 的 半 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 ， 如 图 9.4.18 所 示 。 
和 加 Connection 3 车 肖 ) 当前 位 置 重新 生成 便 
轴 对 齐 
平移 0.0 = > 0.0 
旋转 轴 召 置 零 位 置 


RIHG02. FIGHT:F1 (基准 平 徊 ) yf 启用 重新 生成 值 


Er LIHK: RIGHT : F1 ( 共 准 平 下 口 最 小 限制 -1830.0 





[| 量 志 限制 180.0 
动态 尾 性 >》 
新 建 集 
9.4.17 ”设置 位 置 参数 9.4.18 ”完成 连接 


Step9. 引入 元 件 SLIDER.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.4.19 所 示 的 位 置 。 

Step10. 创建 SLIDER 和 RING02 之 间 的 滑 块 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 瑟 消 块 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 医 酝 宇 司 选项 卡 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分别 选 取 图 9.4.19 所 示 的 两 条 边线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 
此 时 萤 豆 界面 如 图 9.4.20 所 示 。 

(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选取 图 9.4.19 所 示 的 两 个 平面 为 “旋转 ”约束 参考 ， 此 
时 ， 芒 站 界面 如 图 9.4.21 所 示 。 





轴 对 齐 : 选取 这 两 条 边线 ~ 


~~ 
~ 

一 ~ 

~ 


旋转， 选取 这 两 个 平面 


9.4.19 ”创建 滑 块 《Slider) 连接 


第 (9) 章 Creo 运 动 仿真 与 分 析 实 际 综合 应 用 





己 Connection 二 1 首 块 ) 约束 已 虽 用 
让 约束 类 型 
加 和 jsSLIDER: 进 :F6 ( 拉 坤 _11 r es 
同和 FINS02: 过 :F5 ( 拉 伸 _1) 二 于: 
号 旋转 本 
0.00 | 
新 建 集 未 完成 连接 定 必 。 


图 9.4.20 “放置 ”界面 


辐 Conmmection 4 1 请 块 ) 区 束 已 启用 
轴 对 并 5 
让 话 转 约束 类 型 


了 jsLIDER: 曲面 :F6 近 伸 1 | | -| 重合 
如 和 RIHG02: 曲面 :F5 ( 控 伸 ee 


Translationl 0.00 | 


状况 
新 建 集 完成 连接 定 久 。 


图 9.4.21 “放置 ”界面 


(4) 设置 平移 轴 参 考 。 在 站 旦 界面 中 单 击 中 藉 轴 选项 ， 在 模型 树 中 选取 RING02 中 
的 基准 平面 FRONT 和 SLIDER 中 的 基准 平面 FRONT 为 平移 轴 参 考 。 

(5) 设置 位 置 参数 。 在 京 吉 界面 右 侧 当前 往年 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 166， 并 按 
Enter 键 确认 ， 然 后 单 击 _ 办 按钮 ， 选 中 呵 自用 重新 生成 值 复 选 框 ， 选 中 图 最 小 限制 复 选 
框 ， 在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 -60， 选 中 卫 最 夫 限 制 复 选 框 ， 在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 225， 
如 图 9.4.22 所 示 。 





是 Conmection 4 0 肯 块 ) 当前 位 置 重新 生成 值 
轴 对 齐 
旋转 1BB.0 和 P > 1BB.0 
平 称 轴 代 置 零 位 置 


加 SLIDER: FRDHT:F3 (基准 平 | [加 自用 重新 生成 值 


Dj FIHG02: FROHT:F3 (基准 平 FW 最 小 限制 -60.0 


FY 最 大 限制 225.0 ™ 
动 夺 尾 性 > 
新 建 集 


图 9.4.22 设置 位 置 参数 


(6) 单 击 操控 板 中 的 兰 按 钮 ， 完 成 滑 块 连接 的 创建 。 
Step11. 引入 元 件 CYLINDER_GEAR01.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.4.23 所 示 的 位 置 。 
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Step12. 创建 CYLINDER_GEAR01.prt 和 LINK 之 间 的 刚性 连接 。 


(1) 在 连接 列表 中 选取 本 出 竺 选项 ， 
板 菜单 中 的 臣下 选项 卡 。 


(2) 定义 “重合 ”约束 〈 一 )。 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 选择 -| 重合 选项 ， 


此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 


选取 图 9.4.23 


所 示 的 两 个 平面 为 “重合 ”约束 (一 ) 的 参考 ， 此 时 亚 下 界面 如 图 9.4.24 所 示 。 


“重合 ”约束 (一 ); 
这 两 个 平面 重合 





“重合 ”约束 (二 ):， 
这 两 个 柱 面 重 合 


9.4.23 ”创建 刚性 (Rigid) 连接 


辐 Commection 5 时 | 性 ) 
日 重 癌 
| 名 gCYLINDER_GEARO1: 曲面 :I 
劲 :曲面 :号 以 转 _1) 
重合 
新 建 和 约束 


新 建 集 


图 9.4.24 


[Wf 芍 束 已 启用 


约束 尖 型 
.重合 = 


坑 称 
0.00 | 


部 学 约束 


“放置 ”界面 





(3) 定义 “重合 ”约束 〈 二 )。 在 茂生 界面 中 单 击 基 曾 于 药 二 ， 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 
选择 二 重合 选项 ， 选 取 图 9.4.23 中 的 两 个 柱 面 为 “重合 ”约束 (二 ) 的 参考 ， 此 时 更 皇 


界面 如 图 9.4.25 所 示 。 


辐 Commection_ 5 的 性) 
重合 
中 重合 
有 1 cYLITImER_GEAEO1 : 曲面: 
| LIHK: 曲面 :F5 (旋转 1) 


新 建 芍 束 


新 建 集 


图 9.4.25 

















[Wf 约束 已 启用 


光束 汪 型 
| 重合 下 


坑 称 
0.00 | 


部 分 约束 


“放置 ”界面 





(4) 单 击 操控 板 中 的 喇 按 钮 ， 完 成 刚性 连接 的 创建 ， 如 图 9.4.26 所 示 。 





图 9.4.26 “放置 ”界面 


Step13. 引入 元 件 CYLINDER_GEAR02.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.4.27 所 示 的 位 置 。 
Step14. 创建 CYLINDER_GEAR02 和 BASE 之 间 的 销 连 接 。 
(1) 在 “元 件 放 置 ” 操 控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 器 销 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 若 置 按钮， 分别 选取 图 9.4.27 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 如 图 9.4.28 所 示 。 
平移 ， 选取 这 两 个 平面 








人 轴 对 齐 ， 选取 这 两 个 柱 面 


图 9.4.27 创建 销 (Pin) 连接 


[ES Connection Bb 人 竺 肖 3 芍 囊 已 启用 
区 束 关 型 
| 了 | 重 人 台 | 
坑 移 


0.00 | 碟 疝 | 


状况 
完成 连接 定 ,*。 





图 9.4.28 ”定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 9.4.27 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 








图 9.4.29 所 示 。 


[ES Conmection B 6 总 囊 已 启用 
芍 束 闫 型 
EES 
坊 乏 


0.00 “7 | 厂 向 | 


状况 





图 9.4.29 ”定义 “平移 ”约束 


(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 放置 界面 中 单 击 S 访 转轴 选 项， 选取 BASE 中 的 基准 平面 
FRONT 和 CYLINDER_GEAR02 中 的 基准 平面 DTM2 为 旋转 轴 参 考 。 

(5) 设置 位 置 参数 。 在 长 置 界面 右 侧 革 到 本 可 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 7， 并 按 Enter 
键 确认 ， 然 后 单 击 。 2» | 按钮 ， 选 中略 启用 重新 生成 值 复 选 框 ， 如 图 9.4.30 所 示 。 

(6) 单 击 操控 板 中 的 站 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 ， 如 图 9.4.31 所 示 。 


辐 Connection_B 千 肯 ) 当前 位 置 重新 生成 值 
[Ellro | 


| 设置 零 位 置 | ~ 
[9 启用 重新 生成 值 


[| 量 小 限制 -180.0 ™ 
[| 最 大 限制 180.0 ™ 


| 动态 尾 性 >> | 





图 9.4.30 ”设置 位 置 参数 





图 9.4.31 完成 连接 


Task3. 定义 仿真 与 分 析 
Step1. 进入 机 构 模块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 运动 区域 中 的 “机 构 ” 按 钮 *， 


第 BG) 章 Creo 运 动 仿真 与 分 析 实 际 综 


进入 机 构 模 块 。 
Step2. 定义 齿轮 副 。 
(1) 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 连接 区 域 中 的 “齿轮 ”按钮 S， 系 统 弹 出 “上 基 。。。 
轮 副 定义 ”对 话 框 。 eee 
(2) 选择 定义 类 型 。 在 率 型 下 拉 列 表 中 选择 正 选项 。 eee 
(3) 定义 “齿轮 1”。 在 图 9.4.32 所 示 的 模型 上 ， 选 取 连 接 1 (小 齿轮 与 基 座 之 间 的 销 “2 。 
连接 ) 为 定义 对 象 。 
(4) 定义 “齿轮 2”。 单 击 谓 峙 选项 卡 ， 在 图 9.4.32 所 示 的 模型 上 ， 选 取 连 接 2( 连 杆 
与 基 座 之 间 的 销 连 接 ) 为 定义 对 象 。 
(5) 定义 属性 。 单 击 居 性 选项 卡 ， 设 置 图 9.4.33 所 示 的 参数 。 
(6) 完成 齿轮 副 定 义 。 单 击 “ 齿 轮 副 定义 ”对 话 框 中 的 。 强 焉 ”按钮 。 














吉 轮 副 定 多 x 


Dl D2 


-压力 前 《CC 


备 诈 角 《有 ) 


连接 2 连接 1 





不 创 建 内 部 托 架 主体 


应 用 人 ta) 确定 取消 





图 9.4.32 ”齿轮 副 设 置 图 9.4.33 ”齿轮 副 设置 
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eee Step3. 设置 3D 接触 1。 


。。。 (1) 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 连接 区 域 中 的 “3D 接触 ”按钮 总， 系统 弹出 
。。。 “3D 接触 ”操控 板 。 

人 (2) 选取 定义 对 象 。 在 机 构 中 选取 图 9.4.34 所 示 的 曲面 为 定义 对 象 。 

。。。 (3) 单 击 操控 板 中 的 叹 掖 钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 





选取 这 两 个 曲面 


9.4.34 选取 定义 对 象 
Step4. 设置 其 他 的 3D 接触 。 参 考 Step3 的 操作 步骤 ， 设 置 其 他 3 组 (RING01) 挡 环 
与 滑 块 (CSLIDER) 之 间 的 3D 接触 连接 ， 如 图 9.4.35 所 示 。 





9.4.35 设置 3D 接触 


Step5. 定义 伺服 电动 机 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 插 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 多 ， 系 统 弹 出 “伺服 电动 机 
定义 ”对 话 框 。 

(2) 选取 参考 对 象 。 选 取 图 9.4.36 所 示 的 连接 为 参考 对 象 。 

(3) 设置 轮廓 参数 。 单 击 “ 伺 服 电动 机 定义 ”对 话 框 中 的 营 亩 选项 卡 ， 在 “定义 运动 
轴 设 置 ”按钮 局 右 侧 的 下 拉 列 表 中 选择 速度 选项 ， 在 “ 模 ” 下 拉 列 表 中 选择 党 量 选项 ， 设 
置 A=30。 

(4) 单 击 对 话 框 中 的 | 确 


宣 掖 钥 ， 完 成 伺服 电动 机 的 定义 。 
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-- 选取 此 连接 





9.4.36 ”选取 参考 对 象 


Step6. 再 生 模型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 * 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 唾 ， 再 生 
机 构 模 型 。 

Step7. 设置 初始 位 置 。 

(1) 选择 拖 动 命令 。 单 击 运动 ”区 域 中 的 “ 拖 动 元 件 ” 按钮 锅 ， 系 统 弹 出 “ 拖 动 ”对 
话 框 。 

(2) 记录 快照 1。 单 击 对 话 框 当前 快 盟 区 域 中 的 区 按钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 1 
(Snapshotl )。 

(3) 单 击 闫 图 按钮 ， 关 闭 “ 拖 动 ”对 话 框 。 

Step8. 定义 机 构 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 分析 ~ 区域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 党,， 系 统 弹出 “分 析 定 义 ” 
对 话 框 。 

(2) 定义 图 形 显示 。 在 首选 项 选项 卡 的 左下 量 间 文 本 框 中 输入 值 30， 在 项 哆 文本 框 中 
输入 值 10。 

(3) 定义 初始 配置 。 在 而 区 配置 区 域 中 选择 回 快照 : 单 选项 ， 并 在 其 后 的 下 拉 列 表 中 选 
择 快 照 “Snapshotl ”。 

(4) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定义 ”对 话 框 中 的 _ 至 自 外 按钮 ， 查 看 机 构 的 运行 状况 。 

(5) 完成 运动 分 析 。 单 击 上 二 痪 定 完成 运动 分 析 。 

Step9. 保存 回放 结果 。 

(1) 单 击 机 构 功能 选项 卡 分 析 " 区 域 中 的 “回放 ”按钮 四 ， 系 统 弹 出 “回放 ”对 话 框 。 

(2) 在 “回放 ”对 话 框 中 单 击 “ 保 存 ” 按钮 加 ,， 系 统 弹出 “保存 分 析 结果 ”对 话 框 ， 
采用 默认 的 名 称 ， 单 击 ” 蜂 杯 “| 按钮， 即 可 保存 仿真 结果 。 

Step10. 输出 视频 。 

(1) 单 击 “回放 ”对 话 框 中 的 “播放 当前 结果 集 ” 按 钮 加， 系统 弹出 “动画 ”对 话 框 。 

(2) 单 击 “ 回 放 ” 对 话 框 中 的 “录制 动画 为 MPEG 文件 ”按钮 _ 掉 区 .. ,系统 弹出 “ 捕 
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获 ” 对 话 框 ， 单 击 ” 绚 下 按钮， 机构 开始 运行 输出 视频 文件 。 
(3) 在 工作 目录 中 播放 视频 文件 “SINE_MECH.mpg” 查 看 结 
(4) 单 击 “ 动 画 ” 对 话 框 中 的 普 羡 

按钮 关闭 对 话 框 。 


Task4. 测量 滑 块 的 位 移 


Step1. 定义 测量 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 机构 功能 选项 卡 分析 ” 区 域 中 的 “测量 ”按钮 央 ， 系 统 弹 
出 “测量 结果 ”对 话 框 。 

(2) 新 建 一 个 测量 。 单 击 口 按钮 ， 系 统 弹 出 “测量 定义 ”对 话 框 ， 在 该 对 话 框 中 进行 
下 列 操作 : 

Q@ 输入 测量 名 称 ， 或 采用 默认 名 。 

选择 测量 类 型 。 在 虹 可 时 下 拉 列 表 中 选择 人 时 选项 。 

加 选取 参考 点 。 选 取 图 9.4.37 所 示 的 点 为 测量 参考 点 。 

@ 选取 评估 方法 。 在 纯 EEE 下拉 列 表 中 选择 EBD 

@ 单 击 “测量 定义 ”对 话 框 中 的 。 殉 正 按钮， 系统 立即 将 measurel 添加 到 “测量 
结果 ”对 话 框 的 列表 中 (图 9.4.38 )。 








L 作弄 缀 制 测量 图 形 


dh AnalrsisDefinitionl 





图 9.4.37 选取 参考 点 图 9.4.38 “测量 结果 ”对 话 框 


a 
总 
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(3) 选取 测量 名 称 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 列表 中 选择 sal 
(4) 选取 运动 结果 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 “结果 集 ” 中 选择 园 aysisDeFinitisl。 。。。 
(5) 绘制 测量 图 形 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 顶部 单 击 区 按钮， 系统 便 开始 测量 ， 并 。。。 

绘制 测量 的 结果 图 ， 如 图 9.4.39 所 示 。 该 图 反映 在 运动 学 分 析 辕 3 有 651 中 ， 活 塞 。。。。 

的 速度 与 时 间 的 关系 。 se 





图 形 工具 = Sy 
底 忻 {F} 视图 (Y) 格式 (RE) 


时 :eo 及 


Anulysibefinilianl| tf) 


和 .0 
389 ,四 
ET 
3 
党 和 

时 
.mw 
290.00 
360. 让 


2 








1 1 1 1 1 
1 训 1 5 四 9 让 Ee | 
计 风 | 时 4 


1 
看. 让 5 .1 


krolyiinbadieiliapl: :nearur el ‘nml 





9.4.39 “图 形 工 具 ” 对 话 框 


(6) 关闭 “图 形 工具 ”对 话 框 。 
(7) 单 击 闫 图 | 按钮， 关闭 “测量 结果 ”对 话 框 。 
Step2. 再 生 模 型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 * 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 哈 ， 再 生 
机 构 模 型 。 
Step3. 保存 机 构 模 型 。 








9.5 ”传送 机 构 仿真 


范例 概述 : 

在 图 9.5.1 所 示 的 传送 机 构 中 , 圆柱 物体 从 高 位 处 的 圆 吻 斜面 上 面 滩 落 ,被 机 械 手 接 住 ， 
然后 机 械 手 运动 ， 将 圆柱 物体 运送 到 低位 针 面 上 。 本 范例 将 介绍 该 机 构 运动 仿真 的 操作 过 
程 ， 并 分 析 机 械 手 的 速度 和 运动 轨迹 。 在 此 类 机 构 中 ， 除 了 一 般 机 构 连 接 外 ， 还 应 用 了 加 
轮机 构 。 读 者 可 以 打开 视频 文件 Di:\creo3.16\Work\ch09.05\ok\ AUTO_ARM.mpg 查看 机 构 运 
行 状况 。 
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Creo3.0 
运动 仿真 与 分 析 教 程 





9.5.1 传送 机 构 模型 


Task1. 新 建 装配 模型 

Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo3.16\work\ch09.05\。 

Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 auto_arm， 和 选取 ms-sasm-dsi 可 模板 。 
Task2. 组 装机 构 模 型 

Step1. 引入 第 一 个 元 件 BASE.prt， 并 使 用 县 回 认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step2. 引入 元 件 LINK01.prt， 并 将 其 调整 到 网 9.5.2 所 示 的 位 置 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 


本 





平移 ， 选 取 这 两 个 平面 -一 ”| 





图 9.5.2 创建 销 (Pin) 连接 


Step3. 创建 BASE 和 LINK01 之 间 的 销 连接 。 

(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约 束 列表 中 选择 关 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 臣 豆 按钮， 分 别 选取 图 9.5.2 中 的 两 个 柱 
面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 如 图 9.5.3 所 示 。 
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回 Conmneetior 1l 必 自 ) 约束 已 启用 


让 轴 对 弃 
gg Lrmn1: 曲 面 :F1( 拉 伸 1 一 一 


| 各 BAsE: 曲面 :P20 ( 拉 伸 _11; 二 二 
平移 偏 移 
@ 旋转 轴 0.00 | 
状况 
和 完成 连接 定义 。 





图 9.5.3 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 9.5.2 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 图 
9.5.4 所 示 。 


局 Conmnection 1 [四 ) 芍 束 已 启用 
轴 对 齐 os, 
日 平移 汐 束 类 型 


Bg LTHED1: 曲面 :Fl ( 拉 伸 1] | | | 醒 合 |v 
他 BhSE: 曲面 :F6 ( 拉 圳 2) 仿 移 
9 证 转轴 0.00 反 符 


状况 
新 建 集 完成 连接 定 久 。 


9.5.4 定义 “平移 ”约束 


(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 臣 豆 界面 中 单 击 号 旋转 灿 选项 ， 分 别 选 取 图 9.5.5 中 的 两 个 
平面 为 旋转 轴 参 考 。 





选取 这 两 个 平面 


图 9.5.5 创建 销 (Pin) 连接 





(5) 设置 位 置 参 数 。 在 加 喜 界面 右 侧 当前 位 置 | 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 -54， 并 按 
Enter 键 确认 ， 然 后 单 击 > 按钮 ， 选 中 呵 自用 重新 生成 值 复 选 框 ， 如 图 9.5.6 所 示 。 
(6) 单 击 操控 板 中 的 半 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 
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局 Connection 1 ( 填 ) 











当前 位 置 重新 生成 值 

轴 对 齐 l 
平移 -54. 品 本 六 六 -54.0 
旋转 轴 设置 零 位 置 
大 LTD1: 曲面 :F1 ( 控 伸 1; | [车 自 用 重新 生成 什 
i Bh3E: 曲面 :F5 时 六 申 1 器 最 小 限制 -180 0 

[| 量 志 限制 180.0 

动态 屋 性 >》 


新 建 集 
9.5.6 ”设置 位 置 参数 


Step4. 引入 元 件 LINK02.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.5.7 所 示 的 位 置 。 


_， 轴 对 齐 : 选取 
这 两 个 柱 面 


放大 图 





图 9.5.7 创建 销 (Pin) 连接 


Step5. 创建 BASE 和 LINK02 之 间 的 销 连 接 。 
(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 基 销 选项 。 


(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 辟 豆 按钮， 分别 选取 图 9.5.7 中 的 两 个 柱 
面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 如 图 9.5.8 所 示 。 


己 Connection 2 虑 肯 ) 光束 已 启用 
让 轴 对 齐 


: - Ee | 
外 gg LIHRD2: 曲面 :1 ( 控 伸 1 eR ee 
| 种 BhsE: 曲面 :P20 ( 拉 伸 11; ss 


平移 仿 称 
入 旋转 轴 0.00 后 向 
状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 9.5.8 ”定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 图 9.5.7 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 图 





9.5.9 所 示 。 


己 Connection 2 虑 肖 ) 


状 





图 9.5.9 定义 “平移 ”约束 


(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 ' 总 置 界面 中 单 击 扣 证 疆 钵 庭 项 ， 分 别 选取 图 9.5.10 中 的 两 个 
平面 为 旋转 轴 参 考 。 


选取 这 两 个 平面 





图 9.5.10 ”创建 销 (Pin) 连接 


(5) 设置 位 置 参数 。 在 着 置 界面 右 侧 国 可 | 区域 下 的 文本 框 中 输入 值 80.6， 并 按 


Enter 键 确认 ， 然 后 单 击 六 按钮， 选中 区 自 用 重新 生成 信 复 选 框 ， 如 图 9.5.11 所 示 。 
(6) 单 击 操控 板 中 的 畦 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 





局 Commnection 2 训 肖 ) 当前 位 置 重新 生成 值 
| 3 | a0 
| 设置 零 位 置 | 
[Wf 启用 重新 生成 值 
[| 量 小 限制 -180.0 | 
[| 最 下 限制 180.0 
| 动态 屋 性 >> | 




















图 9.5.11 设置 位 置 参 数 
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eee Step6. 引入 元 件 ARM.prt 并 将 其 调整 到 图 9.5.12 所 示 的 位 置 。 


_， 轴 对 齐 : 选取 
”这 两 个 柱 面 





平移 ， 选 取 这 两 个 平面 





图 9.5.12 创建 销 (Pin) 连接 


Step7. 创建 ARM 和 LINK01 之 间 的 销 连接 。 

(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 匡 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 京 香 按钮 ， 分 别 选 取 图 9.5.12 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 如 图 9.5.13 所 示 。 





辐 Commection_3 人) 光束 已 呈 用 
中 轴 对 齐 | 
岂 Al: 曲 面 :到 控 伸 _2) a 
| rminl :曲面 F1 蚊 种 1 | 二 于 
平移 
g 旋转 轴 0.00 | 


状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


9.5.13 ”定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 图 9.5.12 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 
图 9.5.14 所 示 。 





是 Connmection 3 (生活 ) 的 市 已 所 用 
轴 对 主 
日 平 迄 区 束 尖 型 
2 AI 曲面 :F1 拉 伸 1) .| 重 台 * 
中 Tamnl: 曲 面 :Fl ( 控 伸 -1 信和 
昌 旋转 轴 0. 00 度 商 
状况 


9.5.14 定义 “平移 ”约束 





Step8. 创建 ARM 和 LINK01 之 间 的 圆柱 连接 。 

(1) 在 剖 置 界面 下 方 单 击 “新建 集 ” 字符， 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 
列表 中 选择 贸 国 往 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ”约束 。 单 击 操控 板 中 的 误 置 按钮 ， 分 别 选取 图 9.5.15 所 示 的 两 


个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ”约束 参考 ， 此 时 避 置 界面 如 图 9.5.16 所 示 。 





图 9.5.15 ”创建 圆柱 (Cylinder〉 连接 


Es Bane oT 3 年 肯 ) | 约 囊 已 启用 
是 Connection 4 【圆柱 ) el 









og EN :曲面 2 [ 拉 伸 _2) 


a LTNED2: 曲面 :F1 ( 拉 伸 1 坊 欧 








BB Translationl 0.00 和 友 疝 
BB Rotationl 状 襄 
有 | 完成 连接 定义 。 








图 9.5.16 “放置 ”界面 


(3) 单 击 操控 板 中 的 将 按 钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 
Step9. 引入 元 件 SLIDER.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.5.17 所 示 的 位 置 。 


轴 对 齐 : 选取 
这 两 条 边线 ~- 旋转 : 选取 


”这 两 个 平面 





图 9.5.17 ”创建 滑 块 〈Slider) 连接 





:。。 (1) 在 连接 列表 中 选取 国 汀 更 选项 
"。 菜单 中 的 放置 选项 卡 。 


此 时 茧 置 界面 如 图 9.5.18 所 示 。 





Step10. 创建 SLIDER 和 BASE 之 间 的 滑 块 连接 。 
此 时 系统 弹出 “元 件 放 置 ” 操 控 板 ， 单 击 操控 板 


(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选取 图 9.5.17 所 示 的 两 条 边线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 




















局 Cormeectiom 5 fi 朋 块 ) 
中 轴 导 齐 




















BAsE: 过 :F13 时 伸 4) 








Ge 3SLIDER: 进 :F2 (轩辕 角 1 














约束 已 号 用 
约束 类 型 
[ 工 | 重合 | 


坊 称 


0.00 |= | 上 度 府 | 


状 涡 











图 9.5.18 


| 









































“放置 ”界面 
(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选 取 图 9.5.17 所 示 的 两 个 平面 为 “旋转 ”约束 参考 ， 此 











Connection 5 上 月 块 ) 区 束 已 启用 
轴 对 齐 
中 证 转 光束 凑 型 
ns 
名 BAsE: 曲面 :P13 ( 控 伸 _4) 偏 移 
口 平 乞 贡 0.00 “= | 上 度 符 | 
状况 
完成 连接 定 久 。 
图 9.5.19 “放置 ”界面 
(4) 设置 平移 轴 参 考 。 在 误 置 界面 中 单 击 昌平 稀 轴 选项 ， 选 取 图 9.5.20 所 示 顶 点 和 平 


面 为 平移 轴 参 考 。 





选取 此 平面 、、 


选取 此 顶 态 -~-- 


放大 图 


图 9.5.20 设置 平移 轴 参 考 
























(5) 设置 位 置 参数 。 在 | 六 置 界面 右 侧 国 前 合生 
Enter 键 确认 ， 如 图 9.5.21 所 示 。 





























局 Connection 5 [月 块 ) 当前 位 置 重新 生成 便 @@@ 
一 本 . @@@ 
旋转 人 eee 
平 称 轴 设置 地 位 置 > eee 
| 名 SLIDER: 顶点: 过:F1 ( 控 便 站 启用 重新 生成 值 
凶 BASE: 曲面 :F5 拉 伸 1) 口 最 小 限制 -1000000.0 eee 
[| 最 大 限制 1000000.0 
动态 性 性 》》 
新 建 集 


图 9.5.21 设置 位 置 参数 


(6) 单 击 操控 板 中 的 次 按钮， 完成 滑 块 连接 的 创建 。 
Step11. 引入 元 件 LINK03.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.5.22 所 示 的 位 置 。 





图 9.5.22 ”创建 销 (Pin) 连接 


Step12. 创建 LINK03 和 LINK02 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 器 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 弄 吾 按钮， 分 别 选 取 图 9.5.22 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 如 图 9.5.23 所 示 。 


局 Conmection B 许 肖 ] 约束 已 启用 
让 轴 对 齐 


并 
| 同和 LINED3: 曲面 :73 ( 拉 伸 2 a 
如 和 LIHED2: 曲面 :71 ( 控 伸 _1; = 


平移 
日 旋转 轴 0.00 | 
状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 9.5.23 定义“ 轴 对 齐 ” 约 束 
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eee (3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 9.5.22 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 














eee 

eee 图 9.5.24 所 示 。 

eee 

eee 

2 > 局 Conmection B (i 肖 ) 约束 已 启用 
eee ee 约 囊 闪 型 
@@@ i ] A 
@e@e@ EE LIHEK03: 曲面 :F1 路 伸 _11 i 
dd 人 TNE02: 曲面 :F1 入 伸 1 次 

eee 

9 口 族 苇 轴 0.00 | 


状况 
新 建 集 完成 连接 定 多。 
图 9.5.24 定义 “平移 ”约束 


(4) 调整 元 件 LINK03 至 图 9.5.25 所 示 的 位 置 。 







元 件 Link03 


图 9.5.25 ”调整 模型 位 置 
Step13. 创建 ARM 和 LINKO01 之 间 的 圆柱 连接 。 
(1) 在 查 香 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ”字符 ， 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 
列表 中 选择 帝国 往 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 型 豆 按钮 ， 分 别 选取 图 9.5.26 所 示 的 两 
个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 此 时 下 喜 界面 如 图 9.5.27 所 示 。 


选取 这 两 个 柱 面 --.. 


放大 图 





9.5.26 ”创建 圆柱 (Cylinder〉 连接 


第 名 ) 章 Creo 运 动 仿 真 与 分 析 实 际 综合 应 用 


外 Conneetion 日 虑 肖 ) 光束 已 且 用 
已 Commection_ 7 【圆柱 ) ei 
办 轴 对 齐 J 


| 吧 LINE03: 曲 面 :F1 科 伸 1 | 本 全 
| 和 SLIDER: 曲面 :下拉 伸 2 博物 





昌平 芯 四 0.00 搬 辣 
卓 旋转 轴 
新 建 集 共 吕 


9.5.27 “放置 ”界面 


(3) 单 击 操控 板 中 的 将 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 
Step14. 引入 元 件 WHEEL.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.5.28 所 示 的 位 置 。 


轴 对 齐 : 选取 
这 两 个 柱 面 







平移 ， 选 取 这 两 个 平面 全- 





图 9.5.28 创建 销 (Pin) 连接 


Step15. 创建 BASE 和 WHEEL 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 器 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 弄 吾 按钮， 分 别 选 取 图 9.5.28 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 如 图 9.5.29 所 示 。 


刁 Conmection 8 [四 ) 光束 已 且 用 
让 轴 对 齐 


| 名 gg WEEL: 曲面 :F5 ( 控 伸 1 





| 氏 Bh5E: 曲面 :P19 ( 控 伸 _10; 十 至 
平移 坊 称 
@ 旋转 轴 0.00 尺 壬 


状况 
新 建 入 完成 连接 定名 。 


9.5.29 ”定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 图 9.5.28 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 





317 








图 9.5.30 所 示 。 











思 Connection 8 {独自 ) 芍 束 已 启用 
贡 对 齐 
昌平 移 区 事 兴 型 











zs 


加 和 BASE: 曲面 :FS ( 拉 圳 _1) 偏 秘 
9 旋转 秃 no EM 


























新 建 集 




















状 计 























图 9.5.30 ”定义 “平移 ”约束 


(4) 调整 元 件 WHEEL 至 图 9.5.31 所 示 的 位 置 。 





元 件 WHEEL 
图 9.5.31 调整 模型 位 置 


(5) 单 击 操控 板 中 的 将 按 钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 
Step16. 引入 元 件 LINK04.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.5.32 所 示 的 位 置 。 


轴 对 齐 : 选取 
这 两 个 柱 面 








图 9.5.32 ”创建 销 (Pin) 连接 


Step17. 创建 LINK04 和 WHEEL 之 间 的 销 连接 。 


第 @) 章 Creo 运 动 仿真 与 分 析 实 际 综合 应 用 





(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 器 销 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ”约束 。 单 击 操控 板 中 的 _ 王 二 _ 按钮， 分 别 选 取 图 9.5.32 中 的 两 个 。。。 


@ @ 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 如 图 9.5.33 所 示 。 0 
@@@ 
@@@ 
日 Comection 9 ME) 约束 已 启用 Se 
毕 轴 对 齐 eee 
: 约束 类 型 
万 LHRD4: 曲面 :F1 拉 伸 1; 于 到 
人 WEEL: 曲面 :Pe ( 控 伸 _2) 和 
平移 
旋转 轴 0.00 尺 里 
状况 
新 建 集 完成 连接 定 久 。 


9.5.33 ”定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 图 9.5.32 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 
图 9.5.34 所 示 。 





辐 Connection 日 虑 肯 ] 各 刺 户 启用 
轴 对 齐 
让 十 移 约束 类型 
Wf Lr: 曲面 :F1 ( 拉 伸 _1) | 重合 * 
加 WHEEL: 曲面 :了 5 ( 拉 伸 1) | 信和 
9 证 转轴 D.DD 所 向 
状 部 


9.5.34 ”定义 “平移 ”约束 
(4) 调整 元 件 LINK04 至 图 9.5.35 所 示 的 位 置 。 


元 件 LINK04 





图 9.5.35 ”调整 模型 位 置 


Step18. 创建 SLIDER 和 LINK04 之 间 的 圆柱 连接 。 
(1) 在 总 羡 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ”字符 ， 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 
列表 中 选择 跑 国 柱 选项 。 
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。。。 (2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 至 按钮 ， 分 别 选取 图 9.5.36 所 示 的 两 
。。。 个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 此 时 一 二 界面 如 图 9.5.37 所 示 。 


选取 这 两 个 柱 面 Te 





9.5.36 ”创建 圆柱 〈Cylinder) 连接 


由 Conmection 晶 旧 肯 ) A 已 启用 和 集 
已 Comection_10 [圆柱 ) 
中 轴 对 章 = 





bs LIHED4: 曲面 :F2 ( 拉 赴 _3: [Conmecti on_10 
jsLIDER: 曲面 :F1 ( 拉 仲 _1; | 集 类 型 
Translationl 污 圆柱 | 开 同 


Rotationl 


状况 
新 建 集 完成 连接 定 久 。 


图 9.5.37 “放置 ”界面 


(3) 单 击 操控 板 中 的 | 当 按 钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 

Step19. 引入 元 件 ROLLER .prt。 

Step20. 创建 ROLLER 和 BASET 之 间 的 平面 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 电 平面 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 
板 菜单 中 的 L 总 豆 | 选项 卡 。 

(2) 定义 “平面 ”约束 。 在 模型 树 中 选取 ROLLER 中 的 基准 平面 DTM1 和 BASE 中 
的 基准 平面 FRONT 为 “平面 ”约束 的 参考 ， 此 时 下 豆 界面 如 图 9.5.38 所 示 。 


局 Connection_1l (平面 ] 她 束 已 启用 

中 平面 各 束 类 型 

对 ROLLER:DTH1 :Pz 和 基准 平 i | | 上 er 

公 BhsE: PRONT :F3 (基准 平 盏 二 到 人 | 

日 平 穆 轴 1 起 移 

旧 平 乏 轴 2 0.00 | 
昌 旋转 轴 六)m 
新 建 集 完成 连接 定 欠 。 


图 9.5.38 “放置 ”界面 


第 @) 章 Creo 运 动 仿真 与 分 析 实 际 综合 应 用 





(3) 将 模型 显示 切换 到 FRONT 视图 ， 调 整 ROLL PART 的 位 置 大 致 如 图 9.5.39 所 示 。 。。。 





图 9.5.39 调整 模型 位 置 


(4) 单 击 操 控 板 中 的 交 按 钮 ， 完 成 平面 连接 的 创建 。 

Step21. 再 生 模型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 染 作 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 号 ， 再 生 
机 构 模 型 。 

Task3. 定义 仿真 与 分 析 


Step1. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 “运动 ”区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 3， 
进入 机 构 模 块 。 

Step2. 定义 凸轮 连接 1。 

(1) 选择 命令 。 单 击 连接 区 域 中 的 “凸轮 ”按钮 凶 上 |， 此 时 系统 弹出 “凸轮 从 动 
机 构 连接 定义 ”对 话 框 。 

(2) 定义 “凸轮 1” 的 参考 。 选 中 对 话 框 中 的 [Y 自动 渤 择 复 选 杠 ， 选 取 图 9.5.40 所 示 曲 
面 为 “凸轮 1” 的 参考 ， 单 击 “ 选 择 ” 对 话 框 中 的 确 下 按钮 。 

(3) 定义 “凸轮 2” 的 参考 。 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连接 定义 ”对 话 框 中 的 上 加 ?选项 卡 ， 
选取 图 9.5.41 所 示 曲 面 为 “凸轮 2” 的 参考 ， 单 击 “ 选 择 ” 对 话 框 中 的 确定 按钮 。 





选取 此 曲面 、 





选取 此 曲面 -- 


图 9.5.40 定义 “凸轮 1” 的 参考 图 9.5.41 定义 “凸轮 2” 的 参考 
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eee (4) 定义 凸轮 连接 属性 。 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连 接 定义 ”对 话 框 中 的 时 性 选项 卡 设置 
de 图 9.5.42 所 示 的 参数 。 
S00 是 过 内 动 村 物 连 接 定 实 

扣 称 





图 9.5.42 定义 凸轮 连接 属性 

(5) 单 击 “凸轮 从 动机 构 连 接 定义 ”对 话 框 中 的 | 列 定 | 按钮。 

Step3. 定义 凸轮 连接 2。 

(1) 选择 命令 。 单 击 连接 区 域 中 的 “凸轮 ”按钮 所内 ， 此 时 系统 弹出 “凸轮 从 动 
机 构 连 接 定 义 ” 对 话 框 。 

(2) 定义 “凸轮 1” 的 参考 。 选 中 对 话 框 中 的 [Y 自动 法 择 复 选 框 ， 选 取 图 9.5.40 所 示 曲 
面 为 “ 山 轮 1” 的 参考 ， 单 击 “ 选 择 ” 对 话 框 中 的 强 焉 按钮。 

(3) 定义 “凸轮 2” 的 参考 。 单 击 “凸轮 从 动机 构 连 接 定义 ”对 话 框 中 的 凸 靳 2 选项 卡 ， 
按 住 Ctrl 键 ， 选 取 图 9.5.43 所 示 曲 面 ( 共 4 个 面 ) 为 “凸轮 2” 的 参考 ， 单 击 “ 选 择 ” 对 
话 框 中 的 ， 列 正 按钮 。 

(4) 定义 凸轮 连接 属性 。 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连接 定义 ”对 话 框 中 的 尾 竺 选项 卡 ， 设 
置 图 9.5.44 所 示 的 参数 。 


凸 索 具 动 村 构 连 接 走 义 
选取 此 曲面 





图 9.5.43 定义 “凸轮 2” 的 参考 图 9.5.44 ”定义 凸轮 连接 属性 


第 名 ) 章 Creo 运 动 仿 真 与 分 析 实 际 双 


J 


Bj 安 包 。 





(5) 单 击 “凸轮 从 动机 构 连接 定义 ”对 话 框 中 的 
Step4. 定义 凸轮 连接 3。 
(1) 选择 命令 。 单 击 连接 区 域 中 的 “凸轮 ”按钮 名 Y， 此 时 系统 弹出 “凸轮 从 动 。。。 





机 构 连 奈 控 定义 ” 对 话 框 。 eee 
(2) 定义 “凸轮 1” 的 参考 。 选 中 对 话 框 中 的 品 自动 迁 泽 复 选 框 ， 选 取 图 9.5.40 所 示 曲 。。。 
面 为 “凸轮 1” 的 参考 ， 单 击 “选择 ” 对 话 框 中 的 .三 下 按钮 。 ee 


(3) 定义 “凸轮 2” 的 参考 。 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连接 定义 ”对 话 框 中 的 所 车 2? 选项 卡 ， 
选取 图 9.5.45 所 示 曲 面 为 “凸轮 2” 的 参考 ， 单 击 “ 选 择 ” 对 话 框 中 的 强 下 _ 按钮 。 

(4) 定义 凸轮 连接 属性 。 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连 接 定义 ”对 话 框 中 的 居住 选项 卡 ， 设 
置 图 9.5.46 所 示 的 参数 。 


凸 索 只 动 村 构 连 接 走 义 






选取 此 曲面 





9.$.45 ”定义 “凸轮 2” 的 参考 9.5.46 “定义 凸轮 连接 属性 


(5) 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连 接 定义 ”对 话 框 中 的 | 六 定 按钮。 

Step5. 定义 质量 属性 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 属性 和 条 件 区 域 中 的 “质量 属性 ”按钮 A 地， 系统 弹出 “质量 属性 ” 
对 话 框 。 

(2) 选择 参考 类 型 。 在 参考 类型 下 拉 列 表 中 选择 哟 配 选项 。 

(3) 选取 参考 对 象 。 在 机 构 上 单 击 选取 整个 装配 为 参考 。 

(4) 定义 密度 。 在 在 攻 旦 性 下拉 列表 中 选择 宰 友 选项， 在 文本 框 中 输入 密度 值 7.85e-09， 
按 Enter 键 人 确认 。 

(5) 单 击 | 靖 定 按钮， 完成 质量 属性 的 定义 。 

Step6. 设置 重力 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 尾 性 和 条 件 区 域 中 的 “重力 ”按钮 此 ， 系 统 弹出 “重力 ”对 话 框 。 
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eee (2) 设置 重力 方 同 。 在 攻 壬 区域 中 设置 X=0，Y=-1， Z=0， 分 别 按 Enter 键 确 认 ， 此 
i 时 重力 方 回 如 图 9.5.47 所 示 。 





9.5.47 ”重力 方向 


(3) 单 击 _ 融 二 按钮， 完成 重力 的 设置 。 
Step7. 设置 初始 位 置 。 
(1) 选择 拖 动 命令 。 单 击 生动 ”区 域 中 的 “ 拖 动 元 件 ” 按 铀 六 ， 系 统 弹 出 “ 拖 动 ”对 


话 框 。 
(2) 记录 快照 1。 单 击 对 话 框 当前 快 四 区 域 中 的 莘 按 钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 1 
(Snapshotl )。 


(3) 单 击 美 疼 按钮， 关闭“ 拖 动 ”对 话 框 。 

Step8. 设置 初始 条 件 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 属性 和 条 件 区 域 中 的 “初始 条 件 ”按钮 加 ， 系 统 弹 出 “初始 条 件 
定义 ”对 话 框 。 

(2) 在 快 四 下拉 列表 中 选择 加 加 shotl 为 初始 位 置 条 件 ， 然 后 单 击 反 按钮 。 

(3) 单 击 | 殉 定 按钮， 完成 初始 条 件 的 定义 。 

Step9. 定义 伺服 电动 机 

(1) 选择 命令 。 单 击 插入 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 .2 ， 系 统 弹出 “伺服 电动 机 
定义 ”对 话 框 。 

(2) 选取 参考 对 象 。 选 取 图 9.5.48 所 示 的 连接 为 参考 对 象 。 

(3) 设置 轮廓 参数 。 单 击 “ 伺 服 电动 机 定义 ”对 话 框 中 的 更 麻 选项 卡 ， 在 “定义 运动 
轴 设 置 ”按钮 六 右 侧 的 下 拉 列 表 中 选择 速度 选项 ， 在 “ 模 ” 下 拉 列 表 中 选择 常量 选项 ， 设 
置 A=50。 

(4) 单 击 对 话 框 中 的 柱 定 按钮， 完成 伺服 电动 机 的 定义 。 
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选 此 连接 





9.5.48 ”选取 参考 对 象 


Step10. 定义 动态 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 “ 细 折 = 区域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 .党 ， 系 统 弹出 “分 析 定义 ” 
对 话 框 。 

(2) 定义 分 析 类 型 。 在 类 型 下拉 列 表 中 选择 动 达 选项 。 

(3) 定义 图 形 显示 。 在 首选 项 选项 卡 的 持 疆 时 间 文本 框 中 输入 值 5， 在 项 殉 
入 值 100。 

(4) 定义 初始 配置 。 在 瑟 王 配置 区 域 中 选择 加 初 冶 条 件 状态: 单 选 项 。 

(5) 定义 外 部 载荷 。 单 击 外 部 载 背 选项 卡 ， 选 中 [F 自 用 所 有 摩 深 和 [M 启用 重力 复 选 框 。 

(6) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 .已 行 四 按钮， 查看 机 构 的 运行 状 
况 。 

(7) 单 击 ” ”确定 完成 运动 分 析 。 

Step11. 保存 回放 结 

(1) 单 击 坑 构 功能 选项 卡 分 析 " 区 域 中 的 “回放 ”按钮 四， 系统 弹出 “回放 ”对 话 框 。 

(2) 在 “回放 ”对 话 框 中 单 击 “ 保 在” 按钮 日 et “保存 分 析 结 果 ” 对 话 框 ; 
系统 采用 默认 的 名 称 ， 单 击 ，” 召 夸 “| 榨 钮 ， 即 可 保存 仿真 结 

Step12. 输出 视频 。 

(1) 单 击 “回放 ”对 话 框 中 的 “播放 当前 结果 集 ” 按 钮 四 ， 系 统 弹 出 “动画 ”对 话 框 ， 

(2) 单 击 “ 回 放 ” 对 话 框 中 的 “录制 动画 为 MPEG 文件 ”按钮 | 厚 蓝 .. |， 系统 弹出 “ 捕 
获 ” 对 话 框 ;， 单 击 _ 确定” 按钮， 机 构 开始 运行 输出 视频 文件 。 

(3) 在 工作 目录 中 播放 视频 文件 “AUTO_ARM.mpg” 查 看 结果 。 

(4) 单 击 “动画 ”对 话 框 中 的 | 差 图 | 按 乌 ， 系 统 返 回 到 “回放 ”对 话 框 ， 单 击 ' 差 轩 按 
钮 ， 关 闭 对 话 框 。 








文本 框 中 输 
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Task4. 测量 机 械 手 的 速度 


Step1. 定义 测量 。 
(1) 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 “ 务 折 = 区 域 中 的 “测量 ”按钮 嵌 ， 系 统 弹 


eee 出 “测量 结果 ”对 话 框 。 


(2) 新 建 一 个 测量 。 单 击 口 按钮 ， 系 统 弹出 “测量 定义 ”对 话 框 ， 在 该 对 话 框 中 进行 


eee。 下列 操作 : 


Q@ 输入 测量 名 称 ， 或 采用 默认 名 。 
@ 选择 测量 类 型 。 在 闫 型 下拉 列表 中 选择 速度 选项 。 

@ 选取 参考 点 。 选 取 图 9.5.49 所 示 的 点 为 测量 参考 点 。 

@ 选取 评估 方法 。 在 - 评 节 方法 下拉 列表 中 选择 Wha 

@ 单 击 “ 测 量 定义 ”对 话 框 中 的 。 强 下 ”按钮 ， 系 统 立即 将 measurel 添加 到 “测量 








结果 ”对 话 框 的 列表 中 。 





9.5.49 ”选取 参考 对 象 


(3) 选取 测量 名 称 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 列表 中 选择 "measwel，。 
(4) 选取 运动 结果 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 “结果 集 ” 中 ,选择 国 扣 aysisnefinitieal 。 
(5) 绘制 测量 图 形 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 顶部 单 击 这 按钮 ， 系 统 便 开始 测量 ， 并 





绘制 测量 的 结果 图 ， 如 图 9.5.50 所 示 。 该 图 反映 在 运动 学 分 析 园 加 ysisDefinitionl 中 ， 活 塞 


的 速 


度 与 时 间 的 关系 。 
(6) 关闭 “图 形 工 具 ” 对 话 框 。 

(7) 单 击 兰 阁 按钮 ， 关 闭 “ 测 量 结果 ”对 话 框 。 
Task5. 绘制 机 械 手 的 轨迹 曲线 


Step1. 选择 命令 。 在 机 构 功能 选项 卡 中 选择 ”分析 ” ep 因 就 还 昌 线 命令 ， 系 统 





弹出 “轨迹 曲线 ”对 话 框 。 


立 忻 (F) 视图 (7) 格式 (RE} 
| 本 一 器 饼 回 | 囊 


AnalysisDefinition| ($B 态 ) 


0. 00 0 sD Mh 30 a .0 ed0 4.00 4.90 
时 间 [ 和] 
AnalwsisDefinitianl: :meoasorel imm / secl 





图 9.5.50 “图 形 工 具 ” 对 话 框 


step2， 选取 参考 对 象 。 在 机 构 中 选取 BASE 为 “ 纸 零件 ” 选取 图 9.5.49 中 的 顶点 为 
参考 对 象 。 
Step3. 选取 运动 结果 。 在 “轨迹 曲线 ”对 话 框 的 “结果 集 ” 中 , 选择 团 Malysanenitial. 
Step4. 单 击 “轨迹 曲线 ”对 话 框 中 的 | 确定- 





_ 确定 _ 按钮， 系统 即 在 机 构 中 显示 轨迹 曲线 ， 并 
在 纸 零 件 中 创建 一 个 基准 曲线 特征 ， 如 图 9.5.51 所 示 。 





图 9.5.51 ”轨迹 曲线 
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Step5. 再 生 模 型 。 单 击 模型 功能 选项 发 挫 必 = 区 域 中 的 “重新 生成 ” 校 钮 瞳 |， 再 后 
*。。。 机构 模 型。 
人 Step6. 保存 机 构 模型 。 


ee 9.6 ”牛头 人 刨床 机 构 仿 真 


范例 概述 : 

本 范例 将 介绍 牛头 刨床 机 构 运 动 仿真 的 操作 过 程 。 该 仿真 实例 中 综合 运用 了 多 种 第 见 
机 构 ， 有 此 轮机 构 、 蜗 轮 蝇 杆 机 构 、 间 软 机 构 、 带 传动 机 构 、 和 急 回 机 构 、 摆 动机 构 、 巴 轮 
连接 和 3D 接触 连接 等 ， 是 一 个 较为 全 面 的 综合 范例 ， 在 学 习 时 应 细心 体会 。 机 构 模 型 如 
图 9.6.1 所 示 ， 读 者 可 以 打开 视频 文件 D:\creo3.16\work\ch09.06\ok\ SHAPER_ASM.mpsg 查 
看 机 构 运 行 状况 。 





9.6.1 “牛头 刨床 机 构 


Task1. 创建 电动 机 子 装配 


Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo3.16\work\ch09.06\。 

Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 motor_asm， 选 取 mmms-asm_desi 印 模板 。 

Step3. 引入 第 一 个 元 件 MOTOR_BODY.prt， 并 使 用 上 且 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 二 个 元 件 MOTOR_WHEEL.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.6.2 所 示 的 位 置 。 

Step5. 创建 MOTOR_BODY 和 MOTOR_WHEEL 之 间 的 销 连接 。 

(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 茶 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 下 得 按钮 ， 分 别 选 取 图 9.6.2 中 的 两 个 柱 
面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 如 图 9.6.3 所 示 。 





平移 : 选取 这 两 个 平面 








轴 对 齐 ; 选取 这 两 个 柱 面 
图 9.6.2 创建 销 (Pin) 连接 





Cormection 1 {和 


坊 称 

0.00 | 上 亡 笛 | 
状况 

元 成 连接 定 忆 。 





图 9.6.3 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 


(3) 定义“ 平移” 约束。 分 别 选取 图 9.6.2 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 图 
9.6.4 所 示 。 


EE Connection 1 虱 肯 ) 


状 i 涡 
完成 连接 定 ,*。 





图 9.6.4 定义 “平移 ”约束 


(4) 单 击 操控 板 中 的 妆 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 ， 如 图 9.6.5 所 示 。 





图 9.6.5 ”完成 连接 的 创建 
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eee Step6. 再 生机 构 模 型 ， 然 后 保存 机 构 模 型， 最 后 关闭 模型 。 


i Task2. 创建 工作 台子 装配 

os Step1. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 table_asm， 选 取 "ns_asm_de 红 本 模板 。 
和 Step2. 引入 第 一 个 元 件 TABLE_BODY.prt， 并 使 用 且 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 
ee Step3. 引入 第 二 个 元 件 TABLE_GEAR.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.6.6 所 示 的 位 置 。 
ha Step4. 创建 MOTOR_BODY 和 MOTOR_WHEEL 之 间 的 销 连 接 。 


(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 各 销 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 让 豆 按钮 ,分别 选取 图 9.6.6 中 的 两 个 柱 
面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 如 图 9.6.7 所 示 。 





轴 对 齐 : 选取 这 身 个 柱 面 
图 9.6.6 创建 销 (Pin) 连接 


局 Conmection 1 [四 ) 光束 已 息 用 
串 轴 对 齐 向 页 类 天 
和 TABLE_GEAR: 曲面 :F5( 拉 | ~ a 
同和 TABLE_5007 :曲面 :F2 ( 导 , ss 
平移 本 
旋转 轴 0.00 尽 辣 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 9.6.7 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 
(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 图 9.6.6 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 网 


9.6.8 所 示 。 
局 Connection 1 (和 ) 约束 已 启用 
轴 对 齐 Ne 
路 平 物 光束 尖 型 


国有 TABLE_GEAR: 曲面 :FS ( 拉 | [| 重合 j= 


| 加 和 ThABLE_BonY: 曲面 :F2 { 导 , 篇 移 
日 旋转 四 0.00 上 反 符 


状况 





新 建 集 


9.6.8 ”定义 “平移 ”约束 
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(4) 单 击 操控 板 中 的 号 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 ， 如 图 9.6.9 所 示 。 





图 9.6.9 ”完成 连接 的 创建 
Step5. 再 生机 构 模 型 ， 然 后 你 存 机 构 模 型 ， 最 后 关闭 模型 。 
Task3. 创建 平移 机 构 子 卖 配 


Stepl. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 , 命名 为 translation_mech_asm, 选取 "ns_asm_desim 
模板 。 

Step2. 引入 第 一 个 元 件 TRANSLATION_MECH_BASE.prt， 并 使 用 二 默 让 约束 完全 约 
束 该 元 件 。 

Step3. 引入 第 二 个 元 件 TRANSLATION_MECH_SLIDER.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.6.10 


所 示 的 位 置 。 
旋转 ， 选 取 这 两 个 平面 





9.6.10 ”创建 滑 块 〈Slider) 连接 


Step4. 创建 TRANSLATIION_MECH _ BASE 和 TRANSLATION_MECH_SLIDER 之 间 的 
滑 块 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 于 站 要 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 到 下 选项 卡 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选 取 图 9.6.10 所 示 的 两 条 边线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 
此 时 至 皇 界面 如 图 9.6.11 所 示 。 

(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选取 图 9.6.10 所 示 的 两 个 平面 为 “旋转 ”约束 参考 ， 此 
时 收 豆 界面 如 图 9.6.12 所 示 。 
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局 Connection_1 1 背 块 ) 
串 轴 对 齐 
cj TRANSIATIDI WECH SLIITI 
Ell TEANSLATION MECH BASE: 


旋转 
昌平 称 轴 


新 建 集 


9.6.11 


局 Commection 1 0 月 块 ) 
轴 对 齐 
让 旋转 
| TRANSLATION MECH_ SLIDE 


OY TRANSLATION MECH_ EASE: 


已 平 乏 轴 


新 建 集 


9.6.12 


芍 束 已 启用 
光束 凑 型 
轩 重合 
坟 乏 
0.00 | 
状况 
完成 连接 定义 。 
“放置 ”界面 
约束 已 启用 
光束 凑 型 
加 重合 
坑 称 
0.00 | 


状况 
完成 连接 定 ,*。 


“放置 ”界面 


(4) 将 元 件 TRANSLALKION MECH SLIDER 移动 到 图 9.6.13 所 示 的 大 致 位 置 。 





9.6.13 


调整 模型 位 置 


(5) 单 击 操控 板 中 的 壬 按钮 ， 完 成 滑 块 连接 的 创建 。 
Step5. 再 生机 构 模 型 ， 然 后 保存 机 构 模 型， 最 后 关闭 模型 。 


Task4. 创建 机 构 总 北 配 


Step1. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 


命名 为 shaper_asm， 选取 mmns_ asm_ desi er 模板 a 


Step2. 引入 第 一 个 元 件 body.prt， 并 使 用 上 刁 黑 让 约束 完全 约束 该 元 件 。 
Step3. 引入 电动 机 子 组 件 motor_asm.asm， 并 将 其 调整 到 图 9.6.14 所 示 的 位 置 。 
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“重合 ” 约束 (一 ): “重合 ” 约束 (二 ): 
这 两 个 平面 重合 .所 这 两 个 平面 重合 


“重合 ”约束 (三): 
这 两 个 平面 重合 *、 








图 9.6.14 创建 刚性 (Rigid)〉 连接 
Step4. 创建 BODY 和 MOTOR_ASM 之 间 的 刚性 连接 。 
(1) 在 连接 列表 中 选取 菇 刚性 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放 置 ”操控 板 ， 单 击 操控 
板 菜单 中 的 形 豆 选项 卡 。 
(2) 定义 “重合 ”约束 (一 )。 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 选择 重合 选项， 选取 图 9.6.14 
所 示 的 两 个 平面 为 “重合 ”约束 (一 ) 的 参考 ， 此 时 于 各 界面 如 图 9.6.15 所 示 。 


四 集 1 (生性 ) [YF 汐 束 已 启用 
重合 
一 - -一 一 一 23 刊 | 
| 了 1 HoTOR_BoDY : 曲面 :78 (入 上 让 
BoDY: 曲面 :Fl10 ( 控 伸 8) 二 要 = 
中 新建 药 吏 起 移 
D0. 00 | 
新 建 集 部 分 约束 


9.6.15 “放置 ”界面 





选择 -上 重信 选项， 选取 图 9.6.14 中 的 两 个 平面 为 “重合 ”约束 (二 ) 的 参考 ， 此 时 下 皇 
界面 如 图 9.6.16 所 示 。 





0 [9 约束 已 启用 
Es 约束 类 型 
| WOTOR_BODY: 曲面 :76 时 | 国 重合 - 
人 BODY: 曲面 :F8 ( 拉 伸 _6) 合共 
中 新 建 约 束 0.00 应 向 
TT 部 分 区 束 


9.6.16 “放置 ”界面 
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eee (4) 定义 “重合 ”约束 〈 三 )。 参 考 步 又 (3) 选取 图 9.6.14 中 的 两 个 平面 为 “重合 ” 

@@@ 

。。。 约束 (三 ) 的 参考 ， 此 时 世间 界面 如 图 9.6.17 所 示 。 

@@@ 

@@@ 

@@@ 是 上 集 1 叫 | 性 ) [YF 汐 束 已 启用 

@@@ 重合 

eee 重生 芍 束 状 型 

2 ES | 

Se wg HOTOR_B0DY: 曲面: P3 ( 拉 Ee 

De 各 B00Y: 曲面:P8 ( 拉 伸 _6) i 

新 建 芍 束 | 

新 建 信 完全 约束 


图 9.6.17 放置 界面 


(5) 单 击 操控 板 中 的 关 按 钮 ， 完 成 刚性 连接 的 创建 ， 如 图 9.6.18 所 示 





图 9.6.18 ”完成 连接 


Step5. 引入 元 件 COUPLING_WHEEL.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.6.19 所 示 的 位 置 。 

Step6. 创建 COUPLING_WHEEL 和 BODY 之 间 的 销 连接 。 

(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 芝 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 理 二 按钮 ， 分 别 选 取 图 9.6.19 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 如 图 9.6.20 所 示 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 平移 ;选取 这 两 个 平面 





图 9.6.19 创建 销 (Pin) 连接 
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加 Conmeetior 2 (和 i 自 ) 
中 轴 对 齐 
号 人 COUPLING_WHEEL: 曲面 :FF 
i 3007 : 曲面 :F17 ( 拉 伸 _15: 
平移 
日 旋转 轴 


新 建 集 


区 束 已 局 用 
约束 类 型 
坊 称 


0.00 


庶 疝 





9.6.20 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 9.6.19 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 


图 9.6.21 所 示 。 


思 Conmection 之 侍 肖 ) 


光束 已 自用 
轴 对 吝 
中 平移 约束 类 型 
晤 和 jCOUPLING_WHEEL: 曲面 :Fi 国 中 重合 | 
人 8007 :曲面 :78 科 伸 6) | jm 称 
昌 旋转 轴 D.00 二 | 
状况 


4| 9.6.21 


定义 “平移 ”约束 


(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 式 剖 界面 中 单 击 吕 旋转 轴 选 项 ， 选 取 COUPLING_WHEEL 
中 的 基准 平面 DTM3 和 BODY 中 的 基准 平面 DTM2 为 旋转 轴 参 考 。 


(5) 设置 位 置 参 数 。 在 茂 置 界面 右 侧 
键 确认 ， 然 后 单 击 ”> 


辐 Connection 2 {i 月) 
轴 对 膏 
平移 
这 转轴 


cj COUPLINGS WHEEL: DTM3:F] 
EDDY :D0TM2:F19 ! 革 淮 平 面 


新 建 集 


9.6.22 


对 醒 位 前 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 


按钮 ， 选 中 [WY 启用 重新 生成 值 复 选 杠 ， 如 图 9.6.22 所 示 。 


当前 位 置 


0D.D 军 


重新 生成 值 
»» 
配置 地 仔 理 
[自用 重新 生成 值 
[| 最 小 限制 
[| 最 权 限制 


0.0 


-180.0 
1830.0 


动态 尾 性 ?> 


设置 位 置 参数 


(6) 单 击 操控 板 中 的 半 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 ， 如 图 9.6.23 所 示 。 
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图 9.6.23 ”完成 连接 的 创建 


Step7. 引入 元 件 COUPLING_GEAR.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.6.24 所 示 的 位 置 。 

Step8. 创建 COUPLING_GEAR 和 BODY 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 关 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 式 豆 按钮， 分 别 选 取 图 9.6.24 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 如 图 9.6.25 所 示 。 


轴 对 齐 : 选 取 这 两 个 柱 面 








这 两 个 平面 “ 


图 9.6.24 创建 销 (Pin) 连接 


辐 Comection 3 (外 ) 约束 已 启用 
中 轴 对 齐 

加 和 CouPLING_GEAR: 曲面 :F3 | RE 

名 B00Y: 曲面 :F18 ( 控 伸 _16; 二 Ss 


约束 汪 型 


平移 吉 移 
日 旋转 轴 0.00 皮 阿 
状况 
新 建 集 完成 和 连接 定 多。 


9.6.25 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 图 9.6.24 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 
图 9.6.26 所 示 。 
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思 Comrmeetion 3 性 肯 ) 芍 束 已 局 用 
轴 对 膏 
中 平移 光束 关 型 
CouPLING_GEAR: 曲面 :F4 [站 重合 |w 
名 3007: 曲面 :P18 ( 控 伸 _16; 含 移 
昌 旋转 轴 0.00 反问 
状况 
新 建 集 完成 连接 定 多 。 


图 9.6.26 定义 “平移 ”约束 


(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 下 豆 界面 中 单 击 中 旋 苇 负 选 项 ， 选 取 COUPLING_WHEEL 
中 的 基准 平面 DTM4 和 BODY 中 的 基准 平面 DTM2 为 旋转 轴 参 考 。 

(5) 设置 位 置 参 数 。 在 到 二 界面 右 侧 当 前 位 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 
键 确 认 ， 然 后 单 击 “> 按钮 ， 选 中 喇 启用 重新 生成 值 复 选 框 ， 如 图 9.6.27 所 示 。 











国 Conmection 3 {和 ) 当前 位 置 重新 生成 值 
轴 对 齐 
平移 Db wl 站 这 D0.0 
岂 couPLING_GEAR: DTM4:Fls Ff 自用 重新 生成 值 
各 BonY :DTH2:F19 ( 莽 准 平生 门 最 小 限制 ee 
[| 量 去 限制 180.0 
动态 尾 性 ?> 


新 建 集 
图 9.6.27 设置 位 置 参 数 


(6) 单 击 操控 板 中 的 号 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 ， 如 图 9.6.28 所 示 。 





图 9.6.28 ”完成 连接 的 创建 


Step9. 引入 元 件 SPLINE.prt， 并 将 其 调整 到 网 9.6.29 所 示 的 位 置 。 


337 
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轴 对 章 : 选取 这 两 个 柱 面 平移 轴 : 选取 这 两 个 表面 





图 9.6.29 创建 圆柱 (Cylinder〉 连接 


Step10. 创建 SPLINE 和 BODY 之 间 的 圆柱 连接 。 
(1) 在 连接 列表 中 选取 帝国 性 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放 置 ” 操 控 板 ， 单 击 操控 
板 菜 单 中 的 下 豆 选项 卡 。 


(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选 取 图 9.6.29 所 示 的 两 个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 
此 时 变 直 界面 如 图 9.6.30 所 示 。 


局 Connection 4 【圆柱 ) 芍 束 已 启用 
日 轴 对 齐 


名 SPLIHE: 曲面 :F1 (各 并) 重生 
oj 3007: 曲面 :F17 ( 拉 伸 _15: Eo 


约束 类 型 


平 称 轴 坑 称 
各 旋转 轴 0.00 屋 疝 
新 建 集 


完成 连接 定名 。 
图 9.6.30 “放置 ”界面 
(3) 设置 平移 轴 参 考 。 在 站 瑟 界面 中 单 击 中 藉 轴 选项 ， 选 取 图 9.6.29 所 示 的 两 个 平 
面 为 平移 轴 参 考 。 
(4) 设置 平移 轴 位 置 参 数 。 在 京王 界面 右 侧 当 前 位 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 63 (如 
果 方 向 相反 则 为 负 值 )， 并 按 Enter 键 确 认 ; 单 击 ” 按钮 ， 选 中 加 自用 重新 生成 值 复 选 
框 ， 此 时 ， 京 下 界面 如 图 9.6.31 所 示 。 





局 Connection 二 【圆柱 ) 当前 位 置 重新 生成 值 
轴 对 齐 
平 乏 轴 B3.0 六 站 B3.0 
电站 sFII 耿 :曲面 :F1 (合并 ) 屋 置 地 仔 置 
同和 | B007 : 曲面 :F8 ( 拉 赴 8) [Wf 启用 重新 生成 值 
外 旋转 轴 [|] 基 小 限制 -1000000.0 
[| 最 志 限 制 1000000.0 
动 碍 尾 性 > 
新 建 集 


9.6.31 “放置 ”界面 


第 @) 章 Creo 运 动 仿真 与 分 析 实 际 综合 应 用 





(5) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 ， 亚 吾 界面 中 单 击 吕 放 转 灿 选项， 在 模型 树 中 选取 SPLINE 中 。。。 








的 基准 平面 DTIM1 和 BODY 中 的 基准 平面 DTM2 为 旋转 轴 参 考 。 : 。 。 
(6) 设置 位 置 参 数 。 在 总 在 界面 右 侧 当 前 位 置 区域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 2。。， 


键 确认 ; 单 击 。 > _| 榨 钮 ， 选 中 略语 用 重新 生成 入 复 选 框 ， 此 时 总 置 界面 9.6.32 所 示 。 。。。 


@@@ 

@@@ 

@@@ 

@@@ 

思 Connection 二 【圆柱 ) 当前 位 置 重新 生成 值 和 

轴 对 齐 @e@@ 
平 乏 轴 D0 vw | 2 0.0 

旋转 办 _ 二 和 置 零 世 置 |" 


SFLIIE :DTI :F15 ( 甘 鹤 平面 | Ff 自用 重新 生成 值 
向 Bo0Y:DTWM2:F19 ( 甘 蕉 平 下 


| |] 最 小 限制 -180.0 
[| 最 大限 制 180.0 
_ 动 意 尾 性 ?> 


新 建 集 
9.6.32 “放置 ”界面 


(7) 单 击 操控 板 中 的 只 按钮 ， 完 成 圆柱 连接 的 创建 。 

Step11. 引入 元 件 BAR.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.6.33 所 示 的 位 置 〈 在 模型 树 中 隐藏 元 件 
SPLINE、COUPLING_WHEEL 和 COUPLING_GEAR )。 

Step12. 创建 BAR 和 BODY 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约 束 列表 中 选择 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 下 豆 按钮 ， 分 别 选 取 图 9.6.33 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 如 图 9.6.34 所 示 。 


轴 对 齐 :选取 这 两 个 柱 面 








平移 ;选取 这 两 个 平面 < 
图 9.6.33 创建 销 〈Pin) 连接 
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思 Corrneetion 5 上告 肖 ) 约束 已 局 用 
中 轴 对 齐 加 页 关 弄 
各 BhR: 曲面 :Fl ( 拉 伸 _1) 站 二 
Bj 3007: 曲面 :F26 ( 控 伸 _21: - 
平移 1 
日 旋转 轴 0.00 | 
I 完成 连接 定义 ， 





9.6.34 ”定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 图 9.6.33 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 
图 9.6.35 所 示 。 


是 Connection 5 旧 肯 ) 好 束 已 局 用 
轴 对 弃 
中 平 黎 的 束 类 型 
gDAR: 曲面 :F1 ( 拉 伸 _1) 工本 人 | 
亨 B00Y: 曲面 :F27 ( 控 伸 _22; | 博世 
日 旋转 轴 0.00 上 插 向 
I 完成 连接 定 多。 


图 9.6.35 定义 “平移 ”约束 
(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 总 豆 界面 中 单 击 吕 旋转 铀 选 项 ， 选 取 BAR 中 的 基准 平面 
DTM1 和 BODY 中 的 基准 平面 DTM2 为 旋转 轴 参 考 。 


(5) 设置 位 置 参数 。 在 下 剖 界面 右 侧 当前 位 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 
键 确 认 ， 然 后 单 击 ”按钮 ， 选 中 [启用 重新 生成 值 复 选 框 ， 如 图 9.6.36 所 示 。 


有 





启 Correction 5 性 肯 ) 


当前 位 置 重新 生成 值 
轴 革 齐 
平移 0.0 ™ 2 0.0 
旋转 轴 肌 置 零 位 置 
BhR: DTM1:F3 ( 基 窗 平面 ) Ff 启用 重新 生成 值 
同和 BODY :DTW2 :719 [ 八 准 平 苗 门 最 小 限制 i 
[| 最 去 限制 180.0 
动 寿 尾 性 ?> 


新 建 集 
图 9.6.36 设置 位 置 参 数 


(6) 单 击 操控 板 中 的 竺 按钮， 完成 连接 的 创建 ， 如 图 9.6.37 所 示 。 


第 多 ) 章 Creo 运 动 仿真 与 分 析 实 际 综 





图 9.6.37 ”完成 连接 的 创建 


Step13. 引入 元 件 slider.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.6.38 所 示 的 位 置 《〈 在 模型 树 中 隐藏 元 件 
BODY 和 MOTOR _ASM ， 取 消 隐 藏 元 件 SPLINE 、COUPLING WHEEL 和 
COUPLING GEAR )。 


,~ 旋转 ,选取 这 两 个 平面 


-7 轴 对 齐 : 选取 这 两 条 边线 





9.6.38 ”创建 滑 块 (Slider) 连接 


Step14. 创建 SLIDER 和 BAR 之 间 的 滑 块 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 时 让 时 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 | 总 豆 | 选项 卡 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选 取 图 9.6.38 所 示 的 两 条 边线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 
此 时 总 豆 界面 如 图 9.6.39 所 示 。 
































辐 Commection 日 [ 背 块 ] 光束 已 且 用 
中 轴 对 齐 外 过 类 型 
岂 sLIDER: 进 :F2 拉 仲 2) | [站 下 
和 Bi: 过 :71 ( 拉 伸 _1) 
旋转 坊 称 
器 平移 轴 0.00 尺 里 
状况 
完成 连接 定义 。 


0 人 
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eee (3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选 取 图 9.6.38 所 示 的 两 个 平面 为 “旋转 ”约束 参考 ， 此 





eee 地 本 
ee 界面 如 图 9.6.40 所 示 。 

eee 

@@@ 

be 是 Commection B 0 月 块 ) 约束 已 启用 
约束 关 型 

ei | 和 3LIDER: 曲面 :F2 ( 控 伸 2; -二 重 总 

。 有 BAR: 曲面 :F1 ( 控 伸 1) 篇 区 

we 加 平 种 轴 0.00 后 千 


状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


9.6.40 “放置 ”界面 


Step15. 创建 SLIDER 和 COUPLING_WHEEL 之 间 的 圆柱 连接 。 

(1) 在 计 直 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ” 字 符 ， 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 
列表 中 选择 茵 国 柱 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 总 吾 按钮， 分别 选取 图 9.6.41 所 示 的 两 
个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 站 豆 界面 如 图 9.6.42 所 示 。 





选取 这 两 个 柱 面 、、、、 


L 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 





图 9.6.41 创建 圆柱 《Cylinder) 连接 


外 Commeetiomn B ( 彰 块 ) 约束 已 启用 
己 Connection 7 【圆柱 ) Po 
中 轴 对 齐 bi 


En sLIDER: 曲面 :F3 ( 控 伸 3° 于 必 
| couPLING_WHEEL: 曲面 :Fl 篇 区 


日 平 乏 轴 0.00 展 辣 
总 旋转 轴 
新 建 集 


状况 
完成 连接 定名 。 
9.6.42 “放置 ”界面 


(3) 单 击 操控 板 中 的 中 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 


第 @) 章 Creo 运 动 仿真 与 分 析 实 际 综合 应 用 


Step16. 引入 元 件 RAM.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.6.43 所 示 的 位 置 〈 在 模型 树 中 取消 隐藏 


元 件 BODY )。 


旋转 ， 选 取 这 两 个 平面 2 


轴 对 齐 : 选取 这 两 条 边线 -一 





9.6.43 ”创建 滑 块 《Slider) 连接 


Step17. 创建 RAM 和 BODY 之 间 的 滑 块 连接 。 


(1) 在 连接 列表 中 选取 号 滑雪 选项 ， 
菜单 中 的 辟 吾 | 洗 项 卡 。 


(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选取 图 9.6.43 所 示 的 两 条 边线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 


此 时 下 一 界面 如 图 9.6.44 所 示 。 


局 Connection 8 1 前 块 ) 
中 轴 对 齐 
部 EM: 进 :了 11 ( 拉 伸 _8) 
周 800Y: 进 :735 ( 控 伸 _25) 
旋转 
入 平 乏 轴 


新 建 集 


9.6.44 


(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选 取 图 9.6.43 所 示 的 两 个 平面 为 “旋转 ”约束 参考 ， 此 


时 收 盖 界面 如 图 9.6.45 所 示 。 


局 Conmmection 3 请 块 ) 


EN 


Eh EM 曲面 :Fl 习 申 _17 
二 BonY: 曲面:F11 (和 拉 坤 9) 


加 平 乏 轴 


新 建 集 


9.6.45 


此 时 系统 弹出 “元 件 放 置 ” 操 控 板 ， 单 击 操控 板 


约束 已 号 用 


芍 束 类 型 
[ 工 重合 


坑 称 
0.00 民 周 


完成 连接 定 ,*。 


“放置 ”界面 


芍 束 已 启用 
约束 闪 型 
国 国 理 合 
坑 称 
0.00 户 同 


状况 
完成 连接 定 ,*。 


“放置 ”界面 
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(4) 单 击 操控 板 中 的 吧 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 

Step18. 引入 元 件 ROD.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.6.46 所 示 的 位 置 ( 在 模型 树 中 隐藏 元 件 
BODY )。 

_， 轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 








平移 ， 选 取 这 两 个 平面 
图 9.6.46 ”创建 销 (Pin) 连接 
Step19. 创建 ROD 和 BAR 之 间 的 销 连 接 。 
(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 芝 销 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 弄 吾 按钮， 分 别 选 取 图 9.6.46 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 如 图 9.6.47 所 示 。 





刁 Connection 马莉 肯 ) 芍 束 已 启用 
| 天 0 曲面 i 牧 促 D) | | 于 二 
名 AF: 曲面:F1 ( 拉 伸 _1) = 
平移 
旋转 轴 0.00 怀 咎 
状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


9.6.47 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 图 9.6.46 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 
图 9.6.48 所 示 。 








局 Connection 日 [年 ) 芍 束 已 启用 
轴 对 齐 
中 平移 约束 次 型 
志 R00: 曲面 :F1 冬 伸 _1) | 二 S|” 
种 ?MR: 曲面 :F1 拉 促 _1) 坑 黎 
旋转 轴 0.00 | 
i 完成 连接 定义 。 


图 9.6.48” 定义 “平移 ”约束 


第 @) 章 Creo 运 动 仿真 与 分 析 实 际 综合 应 用 


Step20. 创建 RAM 和 ROD 之 间 的 圆柱 连接 。 
(1) 在 总 午 界 面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ” 字符， 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 。。。 
列表 中 选择 问 国 福 选项 。 和 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 误 轩 按钮， 分别 选 取 图 9.6.49 所 示 的 两 。。。。 
个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 站 豆 界面 如 图 9.6.50 所 示 。 ee e 





放大 图 





~ 一 ~ 
~~ ~ 
一 


选取 这 两 个 柱 面 





图 9.6.49 ”创建 圆柱 (Cylinder〉 连接 











外 Conmection 马 竹 肯 ) 光束 已 且 用 
启 Connection_10 1 圆柱) 
中 轴 对 弄 芍 事 汪 型 
各 RDD: 曲面 :F1 ( 拉 伸 _1) | 站 重 台 
9 EMH: 曲面 :77( 拉 伸 6) | i 黎 
BB Translationl 0.00 展 辣 
BB Rotationl 


状况 
新 建 集 完成 连接 定 多。 
图 9.6.50 “放置 ”界面 


(3) 单 击 操控 板 中 的 号 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 ， 如 图 9.6.51 所 示 。 


放大 图 





图 9.6.51 完成 连接 的 创建 


Step21. 引入 元 件 gear.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.6.52 所 示 的 位 置 《在 模型 树 中 取消 隐藏 
元 件 BODY )。 
Step22. 创建 GEAR 和 BODY 之 间 的 销 连 接 。 
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oo 。 (1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 关 销 选项 。 
。。。 (2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 一 按钮， 分别 选取 图 9.6.52 中 的 两 个 
2 .3 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 如 图 9.6.53 所 示 。 
eee 钠 对 齐 ， 选 取 这 两 个 柱 而 








平移 ， 选 取 这 两 个 平面 < 
9.6.52 ”创建 销 〈Pin) 连接 


局 Connmection 11 上告 肖 ] 约束 已 启用 
品 轴 对 齐 0 
各 GEEAME: 曲面 :734 ( 伸 出 项 ; [FE 
到 3007: 曲面 :F21 ( 拉 伸 _17; 本 
平移 
旋转 轴 0.00 | 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 9.6.53 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 9.6.52 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 
图 9.6.54 所 示 。 


局 Connmection 11 (十 ) 约束 已 启用 
负 对 齐 
日 平移 约 囊 闪 型 


本 有 GREAR: 曲面:F34( 伸 出 项 | | -上 重合 v 
oj 3007: 曲面 :F18 ( 拉 伸 _16: 信和 
目 旋转 轴 D0. 00 上 语 辣 


状 沈 
新 建 集 完成 连接 定 多。 
图 9.6.54 定义 “平移 ”约束 
(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 下 二 界面 中 单 击 口 施 转轴 选项 ， 选 取 GEAR 中 的 基准 平面 
RHGHT 和 BODY 中 的 基准 平面 DTM2 为 旋转 轴 参 考 。 





(5) 设置 位 置 参 数 。 在 式 喜 界 面 右 侧 当前 位 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 -5.3， 并 按 
Enter 键 确认 ， 然 后 单 击 。 *** 按钮 ， 选 中 [各 用 重新 生成 秆 复 选 框 ， 如 图 9.6.55 所 示 。 


己 Connection_11 (四 ) 当前 位 置 章 新 生成 秆 
轴 对 齐 
平 称 E5 要 机 六 六 = 电池 
旋转 轴 坝 置 地位 置 
和 GEEAR:RTSHT:F1 ( 莽 准 平 i 。 Fyf 牛 用 重新 生成 值 
JJ BoDY :DTM2:F19 (基准 平 盏 门 最 小 限制 -1600 
[L] 最 太 限 制 180.0 


动态 尾 性 >》 
新 建 集 


图 9.6.55 设置 位 置 参 数 
(6) 单 击 操控 板 中 的 半 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 ， 如 图 9.6.56 所 示 。 





9.6.56 ”完成 连接 的 创建 


Step23. 引入 平移 机 构 子 组 件 TRANSLATION_MECH_ASM.asm， 并 将 其 调整 到 图 
9.6.57 所 示 的 位 置 。 


“重合 ”约束 (三 ): 

这 两 个 平面 重合 
“重合 ”约束 (一 ): 
这 两 个 平面 重合 


“重合 ”约束 《二 ): 
-7 这 两 个 平面 重合 





9.6.57 ”创建 刚性 (Rigid) 连接 


347 
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eee Step24. 创建 BODY 和 TRANSLAIION_MECH _ASM 之 间 的 刚性 连接 。 
。。。 (1) 在 连接 列表 中 选取 [四 加 蜂 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 
2 : : 板 菜 单 中 的 | 村 时 选项 卡 。 
ee (2) 定义 “重合 ”约束 〈 一 )。 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 选择 -上 重 人 选项， 选取 图 9.6.57 
。。。 ”所 示 的 两 个 平面 为 “重合 ”约束 (一 ) 的 参考 。 





pe (3) 定义 “重合 ”约束 (二 )。 在 艳羡 界面 中 单 击 ( 趾 新 尘 约 束 ， 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 
选择 重合 选项， 选取 图 9.6.57 中 的 两 个 平面 为 “重合 ”约束 (二) 的 参考 。 

(4) 定义 “重合 ”约束 (三 )。 参 考 步骤 (3) 选取 图 9.6.57 中 的 两 个 平面 为 “重合 ” 
约束 (三 ) 的 参考 。 

(5) 单 击 操控 板 中 的 半 按 钮 ， 完 成 刚性 连接 的 创建 ， 如 图 9.6.58 所 示 。 


放大 图 





9.6.58 ”完成 连接 


Step25. 引入 元 件 syn_rod.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.6.59 所 示 的 位 置 。 


,, 旋转 :选取 这 两 个 平面 


> 轴 对 齐 : 选取 这 两 条 边线 





9.6.59 ”创建 滑 块 〈Slider) 连接 


Step26. 创建 SYN_ROD 和 TRANSLATION_MECH _SLIDER 之 间 的 滑 块 连接 。 
(1) 在 连接 列表 中 选取 于 彰 叶 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 总 喜 选 项 卡 。 


第 名 ) 章 Creo 运 动 仿 真 与 分 析 实 际 综合 应 用 





(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选取 图 9.6.59 所 示 的 两 条 边线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 。。。 


放置 eee 
此 时 界面 如 图 9.6.60 所 示 。 °° 
eee 
eee 
局 Connection 13 1 省 块 ) 冯 囊 已 自用 @g@@ 
晶 轴 对 徊 @e@ee@e 
一 光束 次 型 @@@ 
37H_ROD: 过 :Fl ( 昱 伸 _1 二 重合 eee 
TRANSLATION_WECH_SLIIT 了 2 。 
施 转 起 移 eee 
昌平 乏 轴 0.00 | ee® 
状况 


9.6.60 “放置 ”界面 


(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选 取 图 9.6.59 所 示 的 两 个 平面 为 “旋转 ”约束 参考 ， 此 
时 牙 盖 界面 如 图 9.6.61 所 示 。 


局 Connectiomn 13 0 月 块 ) 约束 已 启用 
轴 对 齐 
中 旋转 约束 关 型 
Gg syy_Ron :曲面 :Fl ( 拉 伸 _]1 [| 重合 
加 和 TRANSLATION WECH_SLIIT 仿 称 
已 平 乏 轴 0.00 民生 
状 沉 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


9.6.61 “放置 ”界面 


Step27. 创建 SYN_ROD 和 GEAR 之 间 的 圆柱 连接 。 

(1) 在 总理 界 面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ”字符 ， 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 
列表 中 选择 况 国 柱 选项。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 总 豆 按钮， 分 别 选取 图 9.6.62 所 示 的 两 
个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 此 时 站 豆 界面 如 图 9.6.63 所 示 。 


图 9.6.62 ”创建 圆柱 〈Cylinder) 连接 
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四 Fonneetion_ 13 1 诊 块 ) 约束 已 启用 
局 Conmmnection_14#4 【圆柱 
中 轴 对 齐 鸭 宁 实生 
岂 STR0D: 曲 面 :Fi 笠 伸 1 -| 重 S 
加 GREAR: 曲面 :P38 ( 拉 伸 _2; i 各 
Translationl 0.00 上 折 向 
Rotatlionl 
WS 完成 连接 定 久 。 
“放置 ”界面 


图 9.6.63 





(3) 单 击 操控 板 中 的 按钮， 完成 连接 的 创建 
调整 到 图 9.6.64 所 示 的 位 置 。 


Step28. 引入 元 件 wheel.prt， 并 将 
_, 轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 





图 9.6.64 ”创建 销 (Pin) 连接 


Step29. 创建 WHEEL 和 BODY 之 间 的 销 连 接 。 
(1) 在 “元 件 放 置 ” 操 控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 器 销 选项 。 
分 别 选取 图 9.6.64 中 的 两 个 


(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 让 喜 按钮， 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 如 图 9.6.65 所 示 。 


己 Connection 15 {外 ) 光束 已 且 用 
让 轴 对 齐 
约束 类 型 
一 [| 重合 


ei WHEEL: 曲面 :F9 ( 控 伸 _1) 
Ea BODY:; 曲面 :F23 (i 赴 _19.; 
坑 移 





平移 
上 旋转 轴 0.00 上 捅 周 
新 建 集 完成 连接 定名 。 


9.6.65 ”定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 
分 别 选取 图 9.6.64 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 
图 9.6.66 所 示 。 
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己 Conmection 15 (i 肖 ) 芍 束 已 启用 
轴 对 齐 
让 平移 约束 关 型 
-| 重 台 





各 EEL: 曲面 :F7 (种 出 项 ) 
[5 BODY: 曲面 :F23 ( 拉 伸 _ 191 仿 称 


避 旋转 轴 





新 建 集 完成 连接 定义 。 





9.6.66 定义 “平移 ”约束 


Step30. 创建 WHEEL 和 SYN_ROD 之 间 的 圆柱 连接 。 
(1) 在 式 章 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ”字符 ， 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 


列表 中 选择 范 圆柱 选项。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 让 喜 按钮， 


个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 此 时 束 走 界面 如 图 9.6.68 所 示 。 


分 别 选取 图 9.6.67 所 示 的 两 


2 
一 
一 一 
一 一 
一 
一 
一 一 
一 


选取 这 黄 个 柱 面 
图 9.6.67 创建 圆柱 (Cylinder〉 连接 





晤 Commection_15 (四) [MY 已 启用 集 
局 Correctior 16 【圆柱 ) 
中 狐 对 齐 集 名 和 





[Connection 16 


岂 WHEEL: 曲面 :R11 近 伸 _3; 
闭 sri_RoD: 曲面 :F1 ( 拉 伸 1 集 类 型 


BB Translationl 圆柱 ”| 上原 同 
BB Rotationl 人 


图 9.6.68 “放置 ”界面 


(3) 单 击 操控 板 中 的 中 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 
Step31. 引入 元 件 screw.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.6.69 所 示 的 位 置 。 
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。。。 。 轴 对 齐 ， 选取 这 两 个 柱 面 、 


一 
一 
一 
本 
一 一 
一 
过 


平移 : 光阴 这 两 个 平面 





图 9.6.69 ”创建 销 (Pin) 连接 


Step32. 创建 WHEEL 和 BODY 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 匡 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 _ 柬 得 按钮 ， 分 别 选 取 图 9.6.69 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 如 图 9.6.70 所 示 。 


思 Conmnectiormr 17 (生活 ) 约束 已 启用 

中 轴 对 齐 各 刺 类 型 

万 scaEY: 曲面 :Fl0 昱 伸 2 Ee 

| BonY: 曲面 :1 拉 伸 1) 二 村: 

平移 

g 旋转 轴 0.00 育 疝 

状 部 

人 完成 连接 定义 。 


图 9.6.70 定义“ 轴 对 齐 ” 约 束 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 图 9.6.69 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 
图 9.6.71 所 示 。 


己 Conmection 17 (生肖 ) 约束 已 启用 
轴 对 齐 oe 
日 平移 汐 束 类 型 


电信 scREY: 曲面 :F12 ( 拉 伸 4: [重合 |* 
ET 


昌 旋转 轴 0. 00 兵 向 


状况 
完成 连接 定义 。 
9.6.71 定义 “平移 ”约束 


(4) 单 击 操控 板 中 的 只 按 钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 


第 @) 章 Creo 运 动 仿真 与 分 析 实 际 综合 应 用 





Step33. 引入 工作 台 组 件 TABLE_ASM.asm， 并 将 其 调整 到 图 9.6.72 所 示 的 位 置 (在 模 ”。。。 
型 树 树 中 隐藏 元 件 RAM)。 eee 








2 轴 对 齐 : 选取 这 两 条 边线 


9.6.72 ”创建 滑 块 (Slider) 连接 


Step34. 创建 TABLE_ASM 和 BODY 之 间 的 滑 块 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 号 癌 归 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放 置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 L 避 豆 | 选项 卡 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选 取 图 9.6.72 所 示 的 两 条 边线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 
此 时 莹 豆 界面 如 图 9.6.73 所 示 。 


辐 Comection_18 前 块 ) 光束 已 且 用 
中 轴 对 齐 多 南 尖 型 
JI TABELE_B007: 过 :FT2 (时 A | 和 
加 5007: 过 :Fl2 ( 拉 伸 _10) 二 s 
旋转 坊 乏 
日 平稳 轴 0.00 | 
I 完成 连接 定义 。 


9.673 “放置 ”界面 
(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选 取 图 9.6.72 所 示 的 两 个 平面 为 “旋转 ”约束 参考 ， 此 
时 ， 葛 站 界面 如 图 9.6.74 所 示 。 


辐 Comection_18 价 块 ) 光束 已 且 用 
铀 对 齐 
让 旋转 芍 束 类 型 


加 和 TABLE_H0DY : 曲面 :F2 ( 导 ， -| 重合 
名 3007: 曲面 :712 ( 科 伸 _10: | 博 移 
平和 忒 轴 0.00 | 


状况 
新 建 集 完成 连接 定 多 。 


图 9.6.74 “放置 ”界面 
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ee (4) 设置 平移 轴 参 考 。 在 | 总 加 | 界面 中 单 击 局 稀 二 先 项， 选取 图 9.6.75 所 示 两 个 平面 
。。。 ”为 平移 轴 参 考 。 





» 1 人 人生 
人 选取 这 两 个 平面 二 





(5) 设置 位 置 参数 。 在 让 喜 界面 右 侧 当前 位置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 -167， 并 按 
Enter 键 确 认 ; 然后 单 击 “按钮, 选中 [V 自用 重新 生成 值 复 选 框 ， 如 图 9.6.76 所 示 。 





辐 Connection_18 0 月 块 ] 当前 位 置 重新 生成 值 
轴 对 齐 | 
旋转 -167.0 =- > -167.0 
平移 轴 _ 遇 置 地 全 置 
号! ThAELE_E0DY :曲面 :F2 ( 导 ,| Ff 自用 重新 生成 什 
村 8007 :曲面 :5 科 伸 3) 口 最 小 限制 -1000000.0 
[| 量 去 限制 1000000.0 
动态 尾 性 >》 
新 建 集 


图 9.6.76 设置 位 置 参 数 

(6) 单 击 操 控 板 中 的 溉 按钮 ， 完 成 滑 块 连接 的 创建 。 

Task5. 定义 仿真 与 分 析 

Step1. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 运动 ”区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 5， 
进入 机 构 模块 。 

Step2. 定义 凸轮 连接 1。 

(1) 调整 元 件 SCREW 至 图 9.6.77 所 示 的 大 致 位 置 。 

(2) 选择 命令 。 单 击 连接 区 域 中 的 “凸轮 ”按钮 凶 8， 此 时 系统 弹出 “凸轮 从 动 
机 构 连接 定义 ”对 话 框 。 

(3) 定义 “凸轮 1” 的 参考 。 选 中 对 话 框 中 的 四 自动 尖 挥 复 选 框 ， 选 取 图 9.6.77 所 示 曲 
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面 1 为 “凸轮 1” 的 参考 ， 单 击 “ 选 择 ” 对 话 框 中 的 绚 下 按钮 。 

(4) 定义 “凸轮 2” 的 参考 。 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连接 定义 ”对 话 框 中 的 旺 匡 2 选项 卡 ， 。。。 
选中 对 话 框 中 的 嘻 自动 选择 复 选 框 ， 选取 图 9.6.77 所 示 曲 面 2 为 “凸轮 2” 的 参考 , 单 击 “ 选 。。。 
择 ” 对 话 框 中 的 殉 正 按钮。 








曲面 2 





图 9.6.77 ”定义 “凸轮 1” 的 参考 
(5) 定义 凸轮 连接 属性 。 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连接 定义 ”对 话 框 中 的 性 竹 选项 卡 设置 
图 9.6.78 所 示 的 参数 。 


凸 索 只 动 村 构 连 接 走 义 
































(6) 单 击 “凸轮 从 动机 构 连 接 定义 ”对 话 框 中 的 | 列 定 | 按钮。 

Step3. 定义 齿轮 副 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 连接 区 域 中 的 “齿轮 ”按钮 如;* ， 系 统 弹出 “ 趣 
轮 副 定义 ”对 话 框 。 

(2) 定义 “齿轮 1”。 在 图 9.6.79 所 示 的 模型 上 选取 连接 1 为 定义 对 象 ， 输 入 具 轮 1 的 
节 圆 直径 41.5。 


(3) 定义 “齿轮 2”。 单 击 部 刍 选 项 卡 ， 在 图 9.6.79 所 示 的 模型 上 选取 连接 2 为 定义 对 
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eee 象 ， 输入 苍 轮 2 的 币 圆 直径 41.5。 
se。 (4) 完成 齿轮 副 定 义 。 单 击 “ 齿 轮 副 定义 ”对 话 框 中 的 。 列 下 按钮 。 








eee 连接 2 连接 1 





图 9.6.79 ”齿轮 副 设置 
Step4. 定义 带 传动 。 
(1) 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 连接 区 域 中 的 “ 带 ” 按 钮 全 带 ， 系统 弹出 “ 带 ” 
操控 板 。 
(2) 选择 参考 。 选 取 图 9.6.80 所 示 的 曲面 1， 按 住 Ctrl 键 ， 再 选取 曲面 2 为 参考 。 
(3) 单 击 “ 带 ”操控 板 中 的 多 按 钮 。 


曲面 2 
曲面 1 


放大 图 





图 9.6.80” 带 传动 设置 


Step5. 定义 蜗轮 蜗杆 连接 。 
(1) 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 连接 区 域 中 的 “齿轮 ”按钮 人 站 ， 系 统 弹出 “ 具 
轮 副 定义 ”对 话 框 。 





(2) 选择 定义 类 型 。 在 苞 到 下 拉 列 表 中 选择 盟 乾 选项 。 
(3) 定义 “蜗轮 ” 在 图 9.6.81 所 示 的 模型 上 选取 连接 1 为 定义 对 象 ， 输 入 蜗轮 的 节 圆 
直径 60。 


(4) 定义 “齿轮 2”。 单 击 加 盘 选项 卡 ， 在 图 9.6.81 所 示 的 模型 上 选取 连接 2 为 定义 对 象 。 
(5) 完成 蜗轮 蜗杆 副 连 接 。 单 击 “ 齿 轮 副 定义 ”对 话 框 中 的 癣 下 按钮 。 








第 名 ) 章 Creo 运 动 仿真 与 分 析 实 际 综合 应 用 


连接 2 


9.6.81 齿轮 副 设 置 
Step6. 定义 3D 接触 1。 


(1) 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 连接 区 域 中 的 “3D 接触 ”按钮 加 ， 系 统 弹出 
“3D 接触 ”操控 板 。 

(2) 选取 参考 对 象 。 在 机 构 中 依次 选取 图 9.6.82 所 示 的 曲面 1 和 曲面 2 为 参考 对 象 。 

(3) 单 击 操控 板 中 的 半 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 


光量 面 





9.6.82 ”定义 3D 接触 1 
Step7. 定义 3D 接触 >。 参考 操作 步骤 Step6， 依 次 选取 图 9.6.83 所 示 的 曲面 3 和 曲面 
4 为 参考 对 象 。 


放大 图 






曲面 3 


曲面 4 





9.6.83 定义 3D 接触 2 


357 
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Step8. 定义 伺服 电动 机 。 
。。。 (1) 选择 命令 。 单 击 插入 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 .P， 系 统 弹出 “伺服 电动 机 
sy en 
人 (2) 选取 参考 对 象 。 选 取 图 9.6.84 所 示 的 连接 为 参考 对 象 。 
。。。 (3) 设置 轮廓 参数 。 单 击 “ 伺 服 电动 机 定义 ”对 话 框 中 的 朝 廊 选项 卡 ， 在 “定义 运动 
>。。 轴 设 置 ”按钮 说 右 侧 的 下 拉 列 表 中 选择 速度 选项 ， 在 “ 模 ” 下 拉 列 表 中 选择 常量 选项 ， 设 


置 A=45。 
(4) 单 击 对 话 框 中 的 | 瘟 定 按钮， 完成 伺服 电动 机 的 定义 。 


“选取 此 连接 





图 9.6.84 选取 参考 对 象 


Step9. 再 生 模 型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 区域 中 的 “重新 生成 ”按钮 号 ， 再 生 
机 构 模型 。 

Step10. 设置 初始 位 置 。 

(1) 选择 拖 动 命令 。 单 击 运动 ”区 域 中 的 “ 拖 动 元 件 ” 按钮 锅 ， 系 统 弹 出 “ 拖 动 ”对 


话 框 。 
(2) 记录 快照 1。 单 击 对 话 框 当 前 快 昧 区 域 中 的 区 按钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 1 
(Snapshotl )。 
(3) 单 击 二 加 按钮 ， 关 闭 “ 拖 动 ” 对 话 框 。 





Step11. 定义 机 构 分 析 。 
(1) 选择 命令 。 单 击 分析” 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 ,党 ， 系 统 弹出 “分 析 定 义 ” 








对 话 框 。 
(2) 定义 图 形 显示 。 在 首选 项 选项 卡 的 营 让 时 间 文本 框 中 输入 值 50， 在 帆 册 | 文本 框 中 
输入 值 10。 





(3) 定义 初始 配置 。 在 起 着 配置 区 域 中 选择 入 快照: 单 选项 ， 并 在 其 后 的 下 拉 列 表 中 选 
择 快 照 “Snapshotl ”。 
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(4) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 _ 已 行 四 按钮， 查看 机 构 的 运行 状 
况 。 

(5) 完成 运动 分 析 。 单 击 ，” ”区 定 完成 运动 分 析 。 

Step12. 保存 回放 结果 。 

(1) 单 击 机 构 功能 选项 卡 分 析 " 区 域 中 的 “回放 ”按钮 四 ， 系 统 弹 出 “回放 ”对 话 框 。 

(2) 在 “回放 ”对 话 框 中 单 击 “ 保 存 ” 按钮 加 ， 系 统 弹出 “保存 分 析 结 果 ” 对 话 框 ， 
采用 默认 的 名 称 ， 单 击 上 和 保 误 按钮 ， 即 可 保存 仿真 结果 。 

Step13. 输出 视频 。 

(1) 单 击 “回放 ”对 话 框 中 的 “播放 当前 结果 集 ” 按 钮 四， 系统 弹出 “动画 ”对 话 框 。 

(2) 单 击 “ 回 放 ” 对 话 框 中 的 “录制 动画 为 MPEG 文件 ”按钮 _ 掉 区 .. ,系统 弹出 “ 捕 
获 ” 对 话 框 ， 单 击 确定 按钮， 机构 开始 运行 输出 视频 文件 。 

(3) 在 工作 目录 中 播放 视频 文件 “SHAPER_ASM.mpg” 查 看 结果 。 

(4) 单 击 “ 动 画 ” 对 话 框 中 的 | 闫 图 按钮， 返回 到 “回放 ”对 话 框 ， 单 击 其 中 的 | 闫 图 | 
按钮 关闭 对 话 框 。 

















读者 意见 反馈 卡 
尊 阁 的 读者 : 


感谢 您 购买 机 械 工 业 出 版 社 出 版 的 图 书 ! 

我 们 一 直 致 力 于 CAD、CAPP、PDM、CAM 和 CAE 等 相关 技术 的 跟踪 ,希望 能 将 更 多 
优秀 作者 的 宝贵 经 验 与 技巧 介绍 给 您 。 当 然 ， 我 们 的 工作 离 不 开 您 的 支持 。 如 果 您 在 看 完 本 
书 之 后 ， 有 什么 好 的 意见 和 建议 ， 或 是 有 一 些 感 兴趣 的 技术 话题 ， 都 可 以 直接 与 我 联系 。 

策划 编辑 : 丁 锋 


注 : 本 书 的 随 书 光盘 中 含有 该 “读者 意见 反馈 卡 ” 的 电子 文档 ， 您 可 将 填写 后 的 文件 
采用 电子 邮件 的 方式 发 给 本 书 的 策划 编辑 或 主编 。 

E-mail: 詹 友 刚 zhanygjames@163.com; ] 锋 fengfener@qq.com。 

请 认真 填写 本 卡 ， 乔 通过 邮寄 或 -mail 传 给 和 我们， 我们 将 奉送 精 莱 和 礼品 或 购书 优 囊 卡 。 


书 名 : 《Creo 3.0 运动 仿真 与 分 析 教 程 》 
1. 读者 个 人 资料 : 


姓名 : 性 别 : 年龄: 职业: 职务 : 学 历 : 
专业 : 单位 名 称 : 电话 : 于 机 : 
邮寄 地 址 : 邮编 : E-mail: 

2， 有 影响 您 购买 本 书 的 因素 (可 以 选择 多 项 ) : 

口内 容 口 作 党 口 价格 
口 朋 友 推 荐 口 出 版 社 品牌 口 书评 广告 
口 工 作 单位 ( 就 读 学 校 ) 指定 ”口内 容 提 要 、 前 言 或 目录 口 封面 封底 
口 购买 了 本 书 所 属 从 书 中 的 其 他 图 书 口 其 他 

3.， 您 对 本 书 的 总 体感 觉 : 

口 很 好 口 一 般 口 不 好 
4. 您 认为 本 书 的 语言 文字 水 平 : 

口 很 好 口 一 般 口 不 好 
S$， 您 认为 本 书 的 版 式 编排 : 

口 很 好 口 一 般 口 不 好 


6.， 您 认为 Creo 其 他 哪些 方面 的 内 容 是 您 所 迫切 需要 的 ? 
7.， 其 他 哪些 CAD/CAM/CAE 方面 的 图 书 是 您 所 需要 的 ? 
8， 您 认为 我 们 的 图 书 在 叙述 方式 、 内 容 选 择 等 方面 还 有 哪些 需要 改进 ? 


如 大 邮寄 ， 请 填 好 本 卡 后 寄 至 : 

北京 市 百 万 庄 大 街 22 号 机 械 工业 出 版 社 汽 车 分 社 丁 锋 ( 收 ) 

邮编 : 100037 联系 电话 : (010) 88379439 传真 : (010) 68329090 

如 需 本 书 或 其 他 图 书 ， 可 与 机 械 工 业 出 版 社 网 站 联系 邮购 : 
http://www.golden-book.com ”咨询 电话 : (010) 88379639，88379641，88379643。 


粮 迪 科技 Pro/E(Creo) 培 训 特 色 与 优势 


北京 兆 迪 科技 有 限 公 司 十 几 年 来 一 直 专 注 于 CAD/CAMVCAE 的 研究 和 培训 。 公 司 的 培训 专家 和 工程 师 均 具有 
际 、 国 内 著名 公司 的 从 业经 验 。 近 十 年 来 ， 公 司 针对 企业 实际 需求 及 教学 培训 方法 等 多 方面 进行 了 不 断 的 研究 探索 ， 
并 不 断 完善 ， 形 成 了 一 套 具 有 特色 的 教学 培训 管理 方法 ， 产 生 了 广泛 的 社会 影响 。 

言 训 课 程 内 容 由 专家 亲自 制定 ， 并 不 断 完善 更 新 。 课 程 内 容 贴 近 当 前 企业 的 产品 设计 、 产 品 分 析 、 模 具 设 计 和 数 
空 编程 等 岗位 的 实际 需求 ， 并 融入 各 行 各 业 大 型 企业 典型 案例 和 一 些 实际 设计 经 验 技巧 ， 力 求 在 短期 内 最 大 程度 地 满 
足 企业 的 实际 需求 。 

课堂 讲解 遵循 “引导 思路 、 启 发 思维 ”的 方法 ， 力 求 在 短期 内 达到 最 佳 培训 效果 。 每 一 位 学 员 在 轻松 理解 、 快 速 
掌握 软件 使 用 方法 和 技巧 的 同时 ， 还 将 体会 到 CAD/CAM/CAE 软 件 设计 的 思路 万 法 和 技 I5。 

公司 目前 已 成 功 地 为 戴 姆 勒 -奔驰 汽车 、 丰 田 汽车 、 三 一 重工 、ABB、 德 国 曼 恩 机 械 、 航 天 一 院 、 航 天 三 院 、 阿 
特 拉 斯 -科普 柯 、 西 门 子 、 美 的 集团 、 中 国 石化 、 清 华 同方 、ITT 等 众多 著名 公司 提供 了 三 维 软 件 的 培训 及 技术 支持 ， 
深 受 业 界 好 评 。 

为 配合 教学 ， 多 年 来 ， 公 司 的 专家 和 教师 结合 本 公司 培训 的 特色 ， 精 心 编写 并 陆续 推出 了 80 多 本 Pro/E ( Creo ) 
精品 书籍 ， 深 受众 多 读者 欢迎 。 
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Creo 3.0 快 速 入 门 教程 Creo 3.0 高 级 应 用 教程 
Creo 3.0 产 品 设计 实例 精 解 Creo 3.0 模 具 设 计 教 程 
Creo 3.0 曲 面 设 计 教 程 Creo 3.0 模 具 设计 实例 精 解 
Creo 3.0 曲 面 设计 实例 精 解 ”Creo 3.0 数 控 加 工 教 程 
Creo 3.0 饭 金 设 计 教 程 creo 3.0 运 动 仿真 

Creo 3.0 包 金 设计 实例 精 解 Creo 3.0 工 程 图 教程 


饭 金 展开 实用 技术 手册 ( Creo 3.0 版 ) 


地 址 :北京 市 百 万 庄 大 街 22 号 
邮政 编码 :100037 扫 一 扫 更 多 CAD/CAM ISBN 978-7-111-48170-6 


社 服务 中 心 : wa 精品 图 书 任 你 选 
销售 一 部 :010-68326294 | 1ISBN 978-7-111-48170-6 
销售 二 部 : 010-88379649 a 
读者 购书 热线 : 010-88379203 ISBN 978-7-89405 551-4( 光 盘 ) 
网 络 服务 
教材 网 : http://www.cmpedu.com | ”策划 编辑 @ 杨 民 强 丁 锋 / 封面 设 计 @ 张 静 
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